UNIWERSYTET MORSKI W GDYNI - WYDZIAE NAWIGACYJNY
Nr: Przedmiot: (PODSTAWY AUTOMATYKI
Kierunek / Poziom ksztalcenia: |NAWIGACJA /PIERWSZEGO STOPNIA
Forma studiow: STACJONARNE
Profil ksztalcenia: PRAKTYCZNY
Specjalnos¢:
Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze
SEMESTR | ECTS
W C L P S W C L P S
III 2 15 15
Razem w czasie studiows 30

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji (jesli dotyczy przedmiotu)

[ 1 [Podstawowe prawa fizyki i matematyki.

Cele przedmiotu

1 |Poznanie zasad automatyki i podstawowych ukladow regulacji automatycznej wystepujacych w nawigacji morskiej.
2 |Nabycie umiejetnosci obstugi uktadow automatyki spelniajacych zadane wymagania eksploatacyjne statku.
Efekty ksztalcenia dla calego przedmiotu (EKP) — po zakonczeniu cyklu ksztalcenia
EKP1 pisuje i charakteryzuje uklad regulacji (np. kursu statku) i sterowania (np. sruba nastawna). Na_Wo1
ozumie co to sa charakterystyki statyczne i dynamiczne oraz na czym polega opis URA i jego Na_Wo06
lementéw w postaci transmitancji operatorowej. Zna podstawowe pojecia techniki cyfrowej w Na_WO08
utomatyce oraz przyklady zastosowan na statku. Na_U11
Na_Ko01
EKP2 [Charakteryzuje analitycznie podstawowe elementy liniowe automatyki i potrafi objasni¢ zmiany Na_W01
wlasnosci tych elementéw przy zmianach ich parametréw. Na_Wo05
Na_U11
Na_U12
EKP3  |Potrafi przeprowadzi¢ symulacje w programie komputerowym poszczego6lnych elementéw Na_W06
Automatyki, regulatorow ciaglych i ukladéw regulacji. Rozumie i potrafi objasnic algorytmy Na_U09
regulatoréw ciaglych. Na_U10
Na_U12
EKP4 |Potrafi wymienic¢ oraz objasni¢ kryteria jakosci regulacji i weryfikowac uklady regulacji pod ich Na_Wo1
katem. Na_Wo06
Na_U10
Na_U11
EKP5 [Rozrdznia stabilne i niestabilne uklady regulacji i rozwiazuje analitycznie proste zagadnienia Na_Wo01
stabilnos$ci. Na_Wo06
Na_U11
EKP6 [Posiada umiejetnosci samoksztalcenia i skutecznego wykorzystywania zasobéw informacyjnych, Na_W35
zawartych w dokumentacjach technicznych, instrukcjach obstugi, katalogach, Internecie. Rozumie Na_Uo01
potrzebe uczenia si¢ ustawicznego w rozwoju zawodowym wynikajaca z tempa zmian w uktadach Na_U06
Automatyzacji nawigacji i sterowania kursem i pozycja statku. Na_Ko01
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Tresci programowe
Semestr III

Lp. Zagadnienia Liczba godzin [Odniesienie do|Odniesieni
EKP dla e do RPS
WIC|L|P|S przedmiotu

il Pojecia podstawowe automatyki i rodzaje okretowych uktadow 1 1 [EKP1, EKP2
fputomatycznej regulacji.

7 Metody opisu okretowych ukladéw automatyki: transmitancja, 2 1 [EKP3, EKP4
réwnania stanu i wyjscia, charakterystyki czasowe i
czestotliwoSciowe.

B IPodstawowe elementy okretowych ukladéw automatyki: 2 2 [EKP1, EKP3,
proporcjonalne, inercyjne, rézniczkujace, catkujace, oscylacyjne i IEKP4
opozniajace.

! Wymagania dla okretowych ukladow automatyki: zapas stabilnosci, | 2 3 [EKP4, EKP5
jakos¢ regulacji i dokladno$¢ statyczna.

3 Regulacja ciagla proporcjonalno-rézniczkujaco-catkujaca PID. 2 1 [EKP4, EKP5

o Regulacja przekaznikowa: dwupolozeniowa, tréjpolozeniowa i 1 3 [EKP4, EKP5
lkrokowa.

7 Regulacja cyfrowa: bezposrednie sterowanie cyfrowe DDC, algorytm | 2 2 [EKP4, EKP5,
[pozycyjny i przyrostowy PID. IEKP6

8 Sterowanie optymalne: metody optymalizacji statycznej i 1 1 IEKP4, EKP5,
dynamicznej w nawigacji morskiej. [EKP6

o lUktady automatycznego sterowania ruchem statku: stabilizacja kursu | 2 1 [EKP1, EKP2,
i trajektorii, dynamiczna stabilizacja pozycji DSP, kompensacja [EKP3, EKP4,
przechyléw bocznych, bezpieczne sterowanie z wykorzystaniem [EKP5, EKP6
systemu radarowego ARPA, optymalizacja drogi statku.

Metody weryfikacji efektow ksztalcenia (w odniesieniu do poszczegdlnych efektow)

Symbol EKP Test Egzamin Egzamin | Kolokwium | Sprawozdanie Projekt Prezentacja | Zaliczenie Inne

ustny pisemny praktyczne

EKP1 X

EKP2 X

EKP3 X

EKP4 X X

EKP5 X

EKP6 X

Kryteria zaliczenia przedmiotu

Semestr Ocena pozytywna (min. dostateczny)
1T 10% uczestnictwo w zajeciach; 50% zaliczenie koncowe; 20% ¢wiczenia praktyczne; 20%
sprawozdania z laboratoriow.
Naklad pracy studenta
Szacunkowa liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci hktywnosci
W C L P S
Godziny kontaktowe 15 15
Czytanie literatury 5 5
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych, projektowych 5
Przygotowanie do egzaminu, zaliczenia 2
Opracowanie dokumentacji projektu/sprawozdania 2
Uczestnictwo w zaliczeniach i egzaminach 2 2
Udziat w konsultacjach 2 2
Facznie godzin 26 31
Eaczny naklad pracy studenta 57
Liczba punktow ECTS 1 | 1 |
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla przedmiotu 2
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Obciazenie studenta zwiazane z zajeciami praktycznymi 22

Obciazenie studenta na zajeciach wymagajacych 38
bezposredniego udzialu nauczycieli akademickich

Literatura

Literatura podstawowa

1. Lisowski J.: Podstawy automatyki. Wydawnictwo Uniwersytetu Morskiego w Gdyni, Gdynia, 2022, podrecznik oraz ebook: www.ibuk.pl
2. Gierusz W.: Laboratorium podstaw automatyki. Wydawnictwo Akademii Morskiej w Gdyni, Gdynia, 2010.

Literatura uzupelniajaca

1. Dabrowski W., Dzielinski A., Kaczorek T., Lopatka R.: Podstawy teorii sterowania. Wydawnictwo Naukowe PWN, WNT, Warszawa,2021.
2. Nise N.S.: Control Systems Engineering. Wiley, New Jersey, USA, 2019.

Prowadzacy przedmiot

Tytul/stopien, imie, nazwisko Jednostka dydaktyczna

1. Osoba odpowiedzialna za przedmiot:

prof. dr hab. inz. J6zef Lisowski ZSA

P. Pozostalte osoby prowadzace zajecia:
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