http://www .put.poznan.pl/

Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Budowy Maszyn i Zarzadzania

Tytut Kod

Podstawy automatyki 10102513410102202400
Kierunek Rok / Semestr

Mechatronika - studia | stopnia 2/4
Specjalnos¢ Przedmiot

- obowiagzkowy
Godziny Liczba punktow

Wyktady: 1 Cwiczenia: 1 Laboratoria: 1 Projekty / seminaria: - 4
Jezyk prowadzenia przedmiotu
polski

Prowadzacy:
dr Ryszard Musielak
Instytut Technologii Mechanicznej
tel. +48 61 665 22 55, 20 62, fax. +48 61 665 22 00
e-mail: ryszard.musielaki@put.poznan.pl

Wydziat:
Wydziat Budowy Maszyn i Zarzgdzania
ul. Piotrowo 3
60-965 Poznan
tel. (061) 665-2361, fax. (061) 665-2363
e-mail: office_dmef@put.poznan.pl

Miejsce przedmiotu w programie studiow:

Przedmiot nalezy do grupy przedmiotéw podstawowych objetych standardami na studiach
stacjonarnych | stopnia.

Zalozenia i cele przedmiotu:
Poznanie teoretycznych i praktycznych zasad automatyki dyskretnej i ciggtej, nabycie
umiejetnosci analizy i syntezy ukfadéw automatyki, poznanie podstawowych elementéw i
uktadow automatyki.

Tresci programowe przedmiotu (opis przedmiotu):
Wyktad 1. Wprowadzenie. Rozwdj sterowania. Pojecia podstawowe. Klasyfikacja uktadéw
sterowania. Komputer jako uniwersalne urzgdzenie cyfrowe. Ciggte uktady automatyki. Modele
matematyczne uktaddw ciggtych liniowych i nieliniowych.
Wykfad 2. Réwnania i transmitancje operatorowe podstawowych cztonéw liniowych automatyki.
Podstawowe charakterystyki uktadow liniowych.
Wyktad 3. Tworzenie i przeksztatcanie schematdéw blokowych.
Wyktad 4. Uktady regulacji. Podstawowe cechy jakosciowe uktadéw regulacji automatycznej
(stabilnos¢, doktadnosé statyczna, catkowe kryteria jakosci).
Wyktad 5. Klasyfikacja elementéw nieliniowych. Charakterystyki statyczne bezinercyjnych
uktadow nieliniowych. Linearyzacja. Regulatory dwupotozeniowe.
Wyktad 6. Jakos¢ ciggtych uktadéw regulaciji. Stabilno$¢ uktadow automatyki
Wyktad 7. Dyskretne ukfady automatyki. Uktady przetaczajgce. Definicja i klasyfikacja uktadéw
przetagczajgcych. Elementy algebry Boole?a. Zasady syntezy kombinacyjnych uktadéw
przetgczajgcych.
Wykfad 8. Minimalizacja funkcji przetaczajgcych metodami: algebraiczng i Karnaugh'a.
Podstawowe bloki funkcjonalne stosowane w ukfadach kombinacyjnych i sekwencyjnych.
Elementy logiczne stosowane w ukfadach przetgczajagcych.

CWICZENIA AUDYTORYJNE

1.Transmitancja operatorowa. Charakterystyki skokowe liniowych uktadéw automatyki.
2.Charakterystyki czestotliwosciowe liniowych uktadéw automatyki.
3.Tworzenie i przeksztatcanie schematow blokowych.
4 MATLAB - SIMULINK - wprowadzenie
5.Analiza komputerowa uktadow automatyki. Charakterystyki uktadéw liniowych i nieliniowych.
6.Badanie stabilnosci uktadow automatyki.
7. Algebra Boole'a, tworzenie i minimalizacja funkcji przetgczajgcych, schematy logiczne.
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CWICZENIA LABORATORYJNE
Miejsce spotkan: Laboratorium podstaw automatyki - sala nr 1, budynek WBMiZ

1.Synteza kombinacyjnych i sekwencyjnych uktadéw przetgczajgcych. Budowa uktaddéw
przetgczajagcych z elementéw elektronicznych (stanowisko z uktadami scalonymi serii UCY 74xx).
2.Budowa uktadéw przetgczajgcych z przekaznikéw elektromagnetycznych (stanowisko z
przekaznikami typu R15 i przekaznikami czasowymi.

3.Charakterystyki uktadoéw liniowych. Stanowisko do badan ukladéw mechanicznych, biernych
elektrycznych i analogowych.

4.Uktady regulacji. Regulatory PID (stanowisko z regulacjg predkosci obrotowej silnika pradu
statego).

5.Doswiadczalne otrzymywanie charakterystyk czestotliwosciowych i ich zastosowanie do
tworzenia przyblizonych modeli matematycznych uktadéw regulacji (stanowisko do zdejmowania
charakterystyk czestotliwosciowych).

6.Badanie regulatora dwupotozeniowego (Regulator dwupotozeniowy).

Przedmioty wprowadzajace i wymagane wiadomosci wstepne:
Podstawowe wiadomosci z matematyki wyzszej, fizyki, mechaniki, hydrauliki i pneumatyki oraz
elektrotechniki i elektroniki.

Forma zajeé¢ i metody dydaktyczne:
Wykfad ilustrowany foliogramami oraz prezentacja multimedialna, ¢wiczenia rachunkowe oraz
badanie laboratoryjnych ukfadéw automatyki.

Forma i warunki zaliczenia przedmiotu —wymagania i system oceniania:
Egzamin pisemny.
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