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Miejsce przedmiotu w programie studiow:

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

Zalozenia i cele przedmiotu:

Poznanie teoretycznych zasad automatyki dyskretnej i ciggtej, nabycie umiejetnosci analizy i
syntezy uktadéw automatyki, poznanie podstawowych elementéw i uktadéw automatyki.

Tresci programowe przedmiotu (opis przedmiotu):

Wyktad 1. Wprowadzenie. Rozwdj sterowania. Pojecia podstawowe. Klasyfikacja uktadow
sterowania. Komputer jako uniwersalne urzadzenie cyfrowe. Ciggte uktady automatyki. Modele
matematyczne uktadéw ciggtych liniowych i nieliniowych.

Wyktad 2. Réwnania i transmitancje operatorowe podstawowych cztonéw liniowych automatyki.
Podstawowe charakterystyki uktadéw liniowych.

Wyktad 3. Tworzenie i przeksztatcanie schematéw blokowych.

Wyktad 4. Uktady regulacji. Podstawowe cechy jakosciowe uktadéw regulacji automatyczne;j
(stabilno$é, doktadnosc¢ statyczna, catkowe kryteria jako$ci).

Wykiad 5. Klasyfikacja elementéw nieliniowych. Charakterystyki statyczne bezinercyjnych
uktadéw nieliniowych. Linearyzacja. Regulatory dwupotozeniowe.

Wyktad 6. Jakos¢ ciggtych uktadow regulacji. Stabilnos¢ uktadéw automatyki

Wyktad 7. Dyskretne uktady automatyki. Uktady przetgczajgce. Definicja i klasyfikacja uktadéw
przetagczajgcych. Elementy algebry Boole'a. Zasady syntezy kombinacyjnych uktadéw
przetgczajgcych.

Wyktad 8. Minimalizacja funkcji przetgczajgcych metodami: algebraiczng i Karnaugh?a.
Podstawowe bloki funkcjonalne stosowane w uktadach kombinacyjnych i sekwencyjnych.
Elementy logiczne stosowane w uktadach przetgczajgcych.

CWICZENIA LABORATORYJNE
Miejsce spotkan: Laboratorium podstaw automatyki - sala nr 1, budynek WBMizZ

1.Synteza kombinacyjnych i sekwencyjnych ukfadéw przetgczajgcych. Budowa uktadéw
przetgczajgcych z elementow elektronicznych (stanowisko z uktadami scalonymi serii UCY 74xx)
oraz przekaznikéw.

2.Charakterystyki uktadow liniowych. Stanowisko do badan uktadéw mechanicznych, biernych
elektrycznych i analogowych.
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3.Uktady regulacji. Regulatory PID (stanowisko z regulacja predko$ci obrotowej silnika prgdu
statego).
4 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 zaje¢ i metody dydaktyczne:
Wyktad ilustrowany foliogramami oraz prezentacja multimedialna oraz badanie laboratoryjnych
uktadow automatyki.

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