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Poznanie podstawowych poje¢ z zakresu automatyki i robotyki, metod opisu elementow i
uktaddéw , podstaw analizy i syntezy pracy uktadéw automatyki, rozwigzan technicznych
elementow i uktadow.

Umiejetnos¢ stosowania ukfadéw automatyki i automatycznej regulacji w praktyce
przemystowej

Ogodlna charakterystyka przedmiotu- automatyka i robotyka. Pojecia podstawowe.
Stosowane metody opisu elementow i uktadow. Podstawowe elementy uktadéw
automatyki- charakterystyka, realizacja techniczna. Charakterystyka obiektow
sterowania. Ocena dziatania uktadéw automatycznej regulacji- stabilnos¢, kryteria jakosci
regulacji. Roboty i manipulatory: opis i budowa, kinematyka i dynamika, charakterystyka
napedéw. Podstawy sterowania i programowania robotow. Przyktady automatyzacji i
robotyzacji proceséw w metalurgii i odlewnictwie.

Wprowadzenie - cele i zadania automatyzacji. Przyktady automatyzacji procesow
technologicznych. Klasyfikacja uktadow automatyki. Podstawowe pojecia: sygnaty,
obiekty, regulatory, elementy wykonawcze. Sterowanie w ukfadzie otwartym i
zamknietym. Liniowe i nieliniowe ukfady automatyki - metody opisu, elementy




podstawowe, charakterystyki. Regulatory: podstawowe rodzaje, wskazniki jakosci
regulacji, dobdr nastaw, realizacja techniczna. Pojecie stabilnosci uktadu automatyki.
Logiczne uktady sterowania. Podstawy teoretyczne, realizacja techniczna, zastosowanie
w uktadach automatyki. Ztozone uktady automatyki. Przyktady automatyzacji wybranych
proceséw metalurgicznych i odlewniczych. Podstawowe pojecia z zakresu robotyki.
Budowa, kinematyka i dynamika manipulatorow i robotéw, charakterystyka napedow.
Podstawy sterowania i programowania robotéw. Przyktady robotyzacji proceséw w

metalurgii i odlewnictwie.
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Cwiczenia. Charakterystyka podstawowych elementéw automatyki- metody opisu,
wiasciwosci statyczne i dynamiczne. Tworzenie schematéw blokowych i ich redukcja -
obliczanie transmitancji zastepczej. Elementy analizy i syntezy pracy podstawowych
uktadow automatyki. Kryteria stabilnosci uktadéw automatyki.

Laboratoria. Identyfikacja obiektéw automatyki — metody: skoku jednostkowego i
czestotliwosciowa. Badanie uktadéw regulacji dwupotozeniowej. Regulatory cyfrowe.
Analiza dziatania i badanie logicznych uktadéw sterowania. Badanie pneumatycznych i
hydraulicznych elementéw i uktadéw sterowania.

15 Pozytywna ocena konncowa z matematyki i fizyki

Cwiczenia: dwa kolokwia zaliczeniowe w semestrze;
laboratoria: kolokwia zaliczeniowe z realizowanych tematow
laboratoryjnych, sprawozdania
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Srednia ocen z éwiczen i laboratorium
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