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CELE I EFEKTY KSZTAŁCENIA: 
 

Celem kształcenia studentów jest przekazanie podstawowej wiedzy teoretycznej, prowadzącej do 

zrozumienia ogólnych zasad skutecznego sterowania procesów i urządzeń, szczególnie spotykanych  

w elektrotechnice. Zajęcia powinny wyrobić zdolność wykorzystania podstawowych metod analizy i 

projektowania do  praktycznej realizacji różnorodnych  systemów sterowania opartych na technice 

komputerowej. 

 

 

 TREŚCI PROGRAMOWE PRZEDMIOTU: 
 

Wykład 
Pojęcia wstępne. Rys historyczny automatyki, jej stan obecny i perspektywy rozwoju. 

Sterowanie a regulacja. Klasyfikacja i przykłady układów sterowania. Liniowe, ciągłe elementy  

układów sterowania i ich matematyczny opis.  Równania dynamiki, charakterystyki czasowe, 

transmitancja operatorowa, opis w przestrzeni stanu, modele częstotliwościowe (transmitancja 

widmowa, charakterystyki częstotliwościowe). Liniowe człony dynamiczne. Struktury układów 

sterowania. Schematy blokowe układów regulacji i ich przekształcanie.  

Ciągłe, liniowe, jednowymiarowe Układy Automatycznej Regulacji (UAR) - ujemne 

sprzężenie zwrotne i jego wpływ na realizację zadań  automatycznej regulacji. Jakość regulacji i 

kryteria jej oceny. Stabilność układów regulacji. Regulacja statyczna i astatyczna. Regulatory i 

korektory. Klasyczne metody syntezy jednowymiarowych, ciągłych, liniowych układów 

automatycznej regulacji. 



Dyskretne w czasie układy  automatycznej regulacji i ich matematyczny opis - 

przekształcenie Z, równania różnicowe, transmitancje impulsowe. Konwencjonalne i specjalne 

algorytmy regulacji cyfrowej i wybrane metody ich strojenia. Problemy praktycznej realizacji 

komputerowych systemów automatyki. Wykorzystanie środowisk programistyczno-sprzętowych (np. 

LabView, Matlab) do analizy UAR i projektowania układów i urządzeń sterujących. 

Systemy sterowania binarnego i ich implementacja w sterownikach PLC. Wybrane metody 

syntezy układów przełączających.  

Wybrane metody analizy nieliniowych układów automatycznej regulacji. Metoda funkcji 

opisującej, metody Lapunowa. Regulacja 2P.  

Laboratorium 
 Identyfikacja deterministycznych modeli obiektów regulacji. Analiza i synteza układów 

regulacji cyfrowej metodą symulacji komputerowej. Strojenie regulatorów ciągłych i cyfrowych. 

Analiza nieliniowego układu regulacji na przykładzie dwupołożeniowej stabilizacji temperatury. 

Systemy sterowania binarnego z zastosowaniem sterowników PLC. Analiza i synteza układu regulacji 

z rzeczywistym obiektem i mikroprocesorowym regulatorem przemysłowym.  

 

WARUNKI ZALICZENIA: 
 

Wykład 
Wykład kończy się egzaminem, składającym się z części pisemnej i ustnej. Ocena niedostateczna z 

części pisemnej nie dopuszcza do części ustnej. Ocenę końcową stanowić będzie suma ważona ocen 

części pisemnej (waga około 0.6) i części ustnej (waga około 0.4), po spełnieniu warunku uzyskania 

ocen pozytywnych z obu części egzaminu.   

Warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest uzyskanie zaliczenia z ćwiczeń rachunkowych. 

Student ma prawo do jednego egzaminu w sesji, dwóch egzaminów poprawkowych i egzaminu 

komisyjnego. 

 

Ćwiczenia/Laboratorium 
Ćwiczenia rachunkowe zaliczane są na stopień, którego podstawą jest pozytywna ocena z dwóch  

sprawdzianów oraz ocen z kartkówek i odpowiedzi ustnych egzekwowanych podczas zajęć. 

Warunkiem koniecznym uzyskania pozytywnej oceny końcowej jest obecność studenta na większości 

zajęć oraz uzyskanie pozytywnej oceny ze sprawdzianów. 

Ćwiczenia laboratoryjne zaliczane są na stopień, którego podstawą jest ogólnie pozytywna ocena ze 

sprawdzianów oraz sprawozdań. Warunkiem koniecznym uzyskania pozytywnej oceny końcowej jest 

obecność studenta na wszystkich zajęciach. 
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