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Odniesienie
Kod Opis efektow uczenia sie do kierunkowych
efektow uczenia sie

W1 ma szczeg6towa, uporzadkowang i rozszerzong wiedze | MCH_02 K W01
w zakresie zastosowania informatyki, elektroniki,
automatyki i robotyki oraz mechaniki potrzebng
do projektowania, wytwarzania i analizy urzadzenh
mechatronicznych a w szczegdlnosci w zakresie ich
opisu matematycznego oraz realizacji symulac;ji
numerycznych

w2 ma pogtebiona wiedze w zakresie budowy systeméw, | MCH_02 K W02
uktadéw i urzadzen mechatronicznych oraz materiatéw
stosowanych w ich wytwarzaniu, w szczegélnosci zna
metody doboru nastaw parametréw pracy regulatoréw
w ukfadach regulacji wptywajgce na jakos¢ procesu

W3 ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w zakresie MCH_02 K W04
projektowania ztozonych ukfaddéw i systeméw
mechatronicznych oraz zastosowania komputerowych
algorytmdw, aplikacji i innych narzadzi
do optymalizacji i symulacji szczegdlnie
z uwzglednieniem specyfiki uktadéw cyfrowych

Umiejetnosci:

ul potrafi oceniaé przydatnos¢ i efektywnosé MCH_02 K U02
funkcjonowania uktadéw mechatronicznych, w tym
zespotdw elektrycznych, elektronicznych,
mechanicznych i uktadéw sterujgcych, a takze
przeprowadzac proces ich testowania oraz
nadzorowac proces jego eksploatac;ji

u2 potrafi prawidtowo okresli¢ cechy i parametry prostych | MCH_02_K U06
i ztozonych uktadéw mechatronicznych,
zaprojektowad, zbudowac i uruchomi¢ je, potrafi
dokonac¢ analizy elementéw i systemdw
mechatronicznych stosujgc typowe metody i narzedzia
zwtaszcza opartych na technice cyfrowej

Kompetencje spoteczne:

K1 rozumie potrzebe uczenia sie i samodzielnego MCH_02_K K02
doksztatcania sie, rozumie potrzebe i uwzglednia
konieczno$¢ poznawania i stosowania nowych
osiggniec techniki cyfrowej, przez co potrafi doradzac
w zakresie optymalnych rozwigzanh technicznych
w systemach mechatronicznych

3. Tresci programowe
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Efekty uczenia sie dla

Lp. Tresci programowe Formy zajec przedmiotu

1. 1.  Dyskretyzacja sygnatéw analogowych. Podstawy. | Wyktad W1, W2, W3, K1
Przetworniki AC i CA. Matematyczna analiza toru
przetwarzania AC i CA. Cel: budowa pomostu miedzy
Swiatem ,,analogowym” i ,cyfrowym”.

2. Rozwigzywanie réwnan réznicowych liniowych o
statych wspétczynnikach.

3. Opis uktadéw w przestrzeni standéw. Cel:

4.  Sterowalnos¢ i obserwowalnos¢ uktadéw
liniowych.

5. Transmitancja operatorowa i jej zwigzek z
opisem w przestrzeni standéw.

6.  Transmitancja widmowa oraz charakterystyki
czestotliwosciowe i czasowe.

7.  Korekcja liniowych uktadéw stacjonarnych.

8. Ukfady dyskretne LTI (Linear Time-Invariant).
9.  Transformacja Z jako dyskretny odpowiednik
przeksztatcenia Laplace’a.

10. Transmitancja dyskretna i dyskretne
charakterystyki czasowe.

11. Opis uktadu dyskretnego w przestrzeni stanéw i
wybor zmiennych stanu.

12. Stabilnos¢ liniowych uktadéw dyskretnych.
13. Synteza ukfaddéw dyskretnych.

14. Zmodyfikowane przeksztatcenie Z

15. Uktady optymalne regulacji automatyczne;j.

2. Podstawowe cztony dynamiczne. Cwiczenia audytoryjne W1, W2, W3, U1, U2
Wyznaczanie oryginatu danej transformaty.
Wyznaczanie odpowiedzi uktadu sterowania na typowe
wymuszenia.
Wyznaczanie elementéw macierzy A, B, C, D
Wybor zmiennych stanu dla uktadu o znanej
transmitancji.
Synteza uktadéw o zadanych z géry zerach i
biegunach.
Kryteria stabilnosci.

3. Cwiczenia prowadzone sg w $rodowisku SCILAB Cwiczenia laboratoryjne | W1, U1, U2
Przeksztatcanie schematéw blokowych, wyznaczanie
transmitancji zastepczej.

Rodzaje regulatoréw i ich charakterystyki.

Dobér nastaw regulatoréw.

Badanie stabilnosci uktadow regulacji.

Charakterystyki czestotliwosciowe wybranych
elementéw automatyki.

Algorytmy regulatoréw w sterownikach PLC.
Modelowaanie wybranego uktadu machanicznego oraz
jego analogii elektrycznej.

4. Metody prowadzenia zajec¢, weryfikacji efektow uczenia sie i warunki zaliczenia

Forma zaje¢
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Metody prowadzenia zajec:

Wyktad

Metody (sposoby) weryfikacji: Udziat:
Wyktad

Kolokwium 100%

Warunki zaliczenia przedmiotu:
Uzyskanie pozytywnych ocen z dwdch kolokwidw.
Metody prowadzenia zajec:
Cwiczenia rachunkowe
) Metody (sposoby) weryfikacji: Udziat:
Cwiczenia audytoryjne
Sprawdzian 100%
Warunki zaliczenia przedmiotu:
Uzyskanie pozytywnej ocen ze sprawdzianu konhcowego.
Metody prowadzenia zajec:
Cwiczenia laboratoryjne
. Metody (sposoby) weryfikacji: Udziat:
Cwiczenia laboratoryjne
Sprawozdanie 100%
Warunki zaliczenia przedmiotu:

Uzyskanie pozytywnych ocen z wszystkich sprawozdanh.

Efekt o
uczenia Metody (sposoby) weryfikacji

sie dla

BrZEdmlot Kolokwium Sprawdzian Sprawozdanie
W1 X X

W2 X X

W3 X X X

Ul X X

u2 X «

K1 X
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5. Literatura
Literatura podstawowa

1. Peszynski K., Siemieniako F., 2002, Sterowanie proceséw. Podstawy i przyktady. Wydawnictwa Uczelniane ATR
Bydgoszcz.

2. Kaczorek T., 1974, Teoria uktadéw regulacji automatycznej. WNT Warszawa

3. Smith S. W., 2003, Digital Signal Processing: A Practical Guide for Engineers and Scientists, Elsevier Scienties.

Literatura uzupetniajaca

1. Siemieniako F., Peszynski K., 2014, Automatyka w przyktadach i zadaniach. Oficyna Wydawnicza Politechniki
Biatostockiej.
2. Ogata K., 2010, Modern Control Engineering. Fifth edition. Prentice Hall.

6. Naktad pracy studenta - bilans godzin i punktéw ECTS

Obcigzenie
Aktywnos¢ studenta studenta
Liczba godzin
Zajecia prowadzone Wyktad 30
z bezposrednim udziatem -
nauczyciela akademickiego | Cwiczenia audytoryjne 15
lub innych oséb -
prowadzacych zajecia Cwiczenia laboratoryjne 30
Konsultacje 18
Studiowanie literatury 10
Praca wtasna studenta
Przygotowanie sprawozdania 10
Przygotowanie do zaliczenia 12
taczny naktad pracy studenta 125
Liczba punktéw ECTS 5

* Godzina (dydaktyczna) oznacza 45 minut
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