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Cel przedmiotu
Poznanie zagadnien zwigzanych z analizg i syntezg uktadéw sterowania, wyksztatcenie umiejetnosci realizacji uktadéw automatyki sterujacych przebiegiem proceséw
produkeyjnych.

Wymagania wstepne
podstawowy kurs matematyki

Zakres tematyczny
Wyktad:

Pojecia podstawowe: automatyzacja, robotyzacja, automatyka, sterowanie, regulacja, uktad sterowania, uktad regulacji. Rodzaje sygnatéw w uktadach sterowania. Sygnaty
ciagte i dyskretne.

Klasyfikacja uktadéw sterowania. Uktady otwarte, zamkniete i kombinowane. Uktady ciggte i uktady dyskretne. Uktady liniowe i uktady nieliniowe. Uktady jedno i wielo
wymiarowe.

Uktady logiczne. Uktady kombinacyjne i sekwencyjne, modele uktadéw logicznych: algebra Boole'a, automaty skoficzone. Realizacja funkcji logicznych. Wybrane sposoby
realizacji elementéw logicznych.

Programowalne sterowniki logiczne PLC. Architektura sterownika, Programowanie sterownikéw (norma IEC 61131-3): typy danych, typy zmiennych, jezyki programowania: LD,
IL, ST, FBD, metoda SFC.

Ciagte liniowe uktady stacjonarne. Opis ,wejsScie — wyjscie” za pomocg réwnarn rézniczkowych. Transmitancja operatorowa. Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe.
Wybrane cztony dynamiczne: proporcjonalne, catkujace, rézniczkujace, inercyjne, oscylacyjne. Schematy blokowe, wyznaczanie transmitancji wypadkowej. Ocena jakosci
regulacji, stabilnos¢.

Laboratorium:

Analiza przyktadowych kombinacyjnych uktadéw sterowania, synteza uktadéw kombinacyjnych metoda tablic Karnaugha, realizacja kombinacyjnych uktadéw cyfrowych z
wykorzystaniem schematéw logicznych,

Analiza przyktadowych sekwencyjnych uktadéw sterowania, synteza uktadéw sekwencyjnych metoda Huffmana, realizacja sekwencyjnych uktadéw cyfrowych z wykorzystaniem
schematoéw logicznych,

Programowanie sterownikéw PLC, realizacja kombinacyjnych i sekwencyjnych uktadow sterowania w jezykach FBD i LD, realizacja ztozonych uktadéw sterowania wybranych
proceséw produkcyjnych w jezyku SFC.
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wyktad konwencjonalny, ¢wiczenia laboratoryjne, praca w grupach

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zajeé

Potrafi dokona¢ wyboru wtasciwych modutéw systemu informatycznego w celu ® K_W05 ® obserwacja i ocena ® Laboratorium
przeprowadzenia symulacji uktadu automatyki przemystowej, potrafiagc ® K_U06 aktywnosci na zajeciach

interpretowac¢ wyniki i wycigga¢ wnioski. ¢ K_U07

Potrafi pracowac¢ w grupie przyjmujac rézne role ¢ K_U03 ® obserwacja i ocena ¢ Laboratorium

aktywnosci na zajeciach

Potrafi pozyskiwac informacje zwigzane z projektowaniem uktadéw automatyki ® K_U07 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Wyktad
przemystowej oraz wycigga¢ wnioski i formutowa¢ opinie ¢ Laboratorium
Rozumie cykl zycia uktadéw automatyki i robotyki przemystowej ® K_W06 ¢ kolokwium ¢ Wyktad

® Laboratorium

projektowania i weryfikacji uktadéw automatyki przemystowej ® obserwacja i ocena

Potrafi dobiera¢ i stosowac¢ odpowiednie aplikacje komputerowe do symulacji, ® K_U06 ® kolokwium ¢ Laboratorium

aktywnosci na zajeciach

Potrafi oszacowa¢ koszty projektéw inzynierskich w zakresie uktadéw automatyki ® K.U10 ¢ kolokwium ® Wyktad

Posiada wiedze w zakresie automatyki i robotyki przemystowej ® K_W02 ¢ kolokwium ® Wyktad
Laboratorium

Potrafi okresli¢ priorytety stuzace do realizacji okreslonego przez siebie i innych ® KK01 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium

zadania

Warunki zaliczenia
Wyktad: zaliczenie kolokwium

Laboratorium: zaliczenie zadan laboratoryjnych, zaliczenie kolokwium
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