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Cel modutu

Przekazanie ogdlnej wiedzy z teorii sterowania procesami przemystowymi oraz
znajomosci urzadzen regulacji (robotyzacji) pozwalajgcej na ocene celowosci
ich stosowania oraz podejmowania decyzji zmierzajacej do ich wprowadzenia

Tresci modutu ksztatcenia — zwarty
opis ok. 100 stow.

Wyktad obejmuje: Pojecia podstawowe, klasyfikacje uktaddéw automatyki,
wiasnosci statyczne i dynamiczne elementéw liniowych, klasyfikacja sygnatow,
opis struktur UAR, charakterystyki czestotliwosciowe, stabilno$¢ uktadow
liniowych, doktadnos$¢ statyczna i jako$¢ dynamiczna, charakterystyki typowych
obiektéw regulacji i regulatorow liniowych. Regulacje dwupotozeniows,
tréjpotozeniowg i impulsowg. Podstawowe zagadnienia z robotyzacji procesow
przemystowych. Zastosowania przemystowe uktadéw automatycznej regulacji
oraz manipulatoréw i robotéw w procesach przemystowych.

Cwiczenia obejmujg badanie i analize wtasnosci statycznych i dynamicznych
elementdéw uktadéw automatyki. Badanie stabilnosci i jakosci UAR oraz
strojenie regulatora PID. Synteze i realizacje uktadu logicznego. Laboratoryjne
badanie uktadéw regulacji ciggtej statowartosciowej, dwustanowej,
tréjstanowe] oraz kaskadowej. Podstawy programowania sterownikéw PLC
oraz zaprogramowanie manipulatora.
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Planowane formy/ dziatania/
metody dydaktyczne

1) rozwigzywanie zadan rachunkowych — 9 godz.,

2) ¢wiczenia laboratoryjne w postaci eksperymentéw symulacyjnych (program
Classic) — 12 godz.,

3) ¢wiczenia w postaci eksperymentéw rzeczywistych (sterowniki PLC) — 6
godz.,

4) wyktad,

5) obrona sprawozdan,

6) zaliczenie pisemne — 3 godz.




