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WYDZIAL PODSTAWOWYCH PROBLEMOW TECHNIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa przedmiotu w jezyku polskim AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim AUTOMATION AND ROBOTICS
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): INZYNIERIA BIOMEDYCZNA
Specjalnos¢ (jesli dotyczy): ELEKTRONIKA MEDYCZNA
INFORMATYKA MEDYCZNA

| / H-stopien /Hednolite-studiamagisterskie*, stacjonarna /
ebewiazkewy / wybieralny / ogélneuczelniany*
ETP002056W, ETP002056L

Poziom i forma studiéw:
Rodzaj przedmiotu:
Kod przedmiotu

Grupa kursow FAK / NIE*

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium | Projekt Seminarium

Liczba godzin zaje¢ 15 15

zorganizowanych w Uczelni

(ZzV)

Liczba godzin catkowitego 30 60

naktadu pracy studenta

(CNPS)

Forma zaliczenia Egzamin/ | Egzamin/ Egzamin / Egzamin / Egzamin /
zaliczenie | zaliczenie na | zaliczenie na zaliczenie na | zaliczenie na
na ocen¢* | ocene™ oceng™ oceng™ oceng™

Dla grupy kurséw zaznaczy¢

kurs koncowy (X)

Liczba punktow ECTS 1 2

w tym liczba punktow 2
odpowiadajaca zajgciom
0 charakterze praktycznym (P)
W tym liczba punktow ECTS 0,8 0,8
odpowiadajaca zajgciom
wymagajacym bezposredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skresli¢

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI
SPOLECZNYCH
1. W: Analiza matematyczna 2.1 A
2. W: Podstawy elektroniki medycznej 1 i 2
3. W:Fizyka 1.3A
4. W Fizyka 2.7
5. U: Analiza matematyczna 2.1 A
6. U: Podstawy elektroniki medycznej 2
7. U:Fizyka 1.3A
8. U:Fizyka 2.7

CELE PRZEDMIOTU




C1 Uzyskanie podstawowej wiedzy z zakresu struktur i wiasciwosci uktadéw sterowania

i automatycznej regulacji.

C2 Uzyskanie podstawowej wiedzy w zakresie wlasciwosci i wyznaczania modeli dynamicznych
obiektow i struktur uktadow regulacji i sterowania.

C3 Nabycie podstawowych umiej¢tnosci z zakresu analizy, projektowania i eksploatacji prostych
uktadéw sterowania i regulacji automatycznej.

C4 Zapoznanie z podstawami funkcjonowania i zastosowaniem w biomedycynie manipulatorow,
teleoperatorow, serwooperatorow i robotow.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 Zna i rozumie podstawowe zasady funkcjonowania blokow sktadowych uktadow
sterowania, regulacji automatycznej oraz manipulatorow i robotow.

PEU W02 Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie wyznaczania liniowych modeli dynamicznych
rzeczywistych obiektow; stosowania tych modeli w procesie analizy wtasciwosci,
symulacji i1 projektowania prostych uktadow regulacji automatyczne;j.

PEU_WO03 Zna podstawowe rodzaje regulacji automatycznej, rozumie podstawowe kryteria
oceny jakos$ci regulacji, posiada elementarng wiedze na temat manipulatorow i
robotow.

Z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 Potrafi przeprowadzi¢ badania eksperymentalne prostego obiektu regulacji
I dokona¢ identyfikacji jego modelu dynamicznego.

PEU UO02 Potrafi przeprowadzi¢ badania symulacyjne prostych struktur sterowania 1 regulacji
automatyczneyj.

PEU _UO03 Umie dobra¢ i zaprojektowa¢ uktad regulacji do prostego obiektu, oceni¢ jakos¢
regulacji.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 Zna ograniczenia wtasnej wiedzy i rozumie potrzebe dalszego ksztalcenia

PEU_KO02 Potrafi samodzielnie wyszukiwa¢ informacje w literaturze, takze w jezykach
obcych

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaj¢¢ - wyklad Liczba godzin

Wprowadzenie, warunki zaliczenia. Sygnaty w uktadach automatyki, rodzaje, 1
parametry.

Wv2 Modele statyczne i dynamiczne elementow automatyki, metody ich 2
y wyznaczania.

Podstawowe liniowe cztony dynamiczne uktadow automatyki, metody ich 5
wyznaczania.

Sprzezenie zwrotne, struktura blokowa, transmitancja. Rodzaje uktadow ze
WYy4 | sprzgzeniem zwrotnym, Regulacja dwupotozeniowa, ciagta PID i krokowo- 2
impulsowa.

Zasady doboru uktadow regulacji automatycznej i
Kryteria oceny jakosci uktadoéw regulacji automatyczne;j.

Wy6 | Manipulatory, operatory zdalne, serwooperatory.

Wy7 | Biomanipulatory i roboty w zastosowaniach medycznych.

NININ DN

Wy8 | Kolokwium zaliczeniowe




| Suma godzin 15

Forma zajeé - laboratorium Liczba godzin

Lal Wprowadzenie, regulamin, warunki zaliczenia. Wtasciwosci uktadow ze 3
sprzezeniem zwrotnym.

La2 Dynamika obiektow, identyfikacja ich modeli dynamicznych dla potrzeb

sterowania i regulacji automatycznej. 3
La3 Regulacja w warunkach rzeczywistych identyfikacja obiektu. 3
La4 Regulacja dwupotozeniowa- badanie jakosci regulacji. 3
La5 Regulacja dwupotozeniowa- badanie jakosci regulacji. 3
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad prowadzony metoda tradycyjna.

N2. Komputer i sprzet multimedialny dla ilustracji zagadnien omawianych w czasie wyktadu

I prezentacji w laboratorium.

N3. Laboratorium komputerowe z oprogramowaniem umozliwiajagcym symulacje wtasciwosci
obiektoéw i struktur sterowania.

N4. Rozmowy i krotkie prace pisemne- testy sprawdzajace — stosowane na ¢wiczeniach
laboratoryjnych.

NS. Sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych.

N6 Wykorzystanie platformy e-lerningowej (eportal.pwr.edu.pl)

N7. Kolokwium zaliczeniowe.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca Numer efektu Sposdb oceny osiggnigcia efektu uczenia si¢
(w trakcie semestru), P | uczenia si¢
— podsumowujaca (na
koniec semestru)
PEU_WO01
F1 PEU_WO02 Ocena z kolokwium
PEU W03
PEU_UO1 1. Krotkie prace pisemne — testy
PEU_U02 sprawdzajace.
F2 PEU_UO03 2. Odpowiedzi ustne.
PEU_KO01 3. Sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych.
PEU K02

P - wyktad — ocena z kolokwium zaliczeniowego
P — ¢wiczenia — $rednia z ocen z przygotowania do ¢wiczen 1 sprawozdan laboratoryjnych
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