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CEL PRZEDMIOTU

c1 Zapoznanie studentéw z definicjg behawiorystyczng i relacyjng uktadu dynamicznego oraz r6znymi
klasyfikacjami uktadéw

Zapoznanie studentéw z matematycznymi modelami uktadéw nieliniowych i liniowych, z modelami
C2  wejsciowo-wyjsciowymi, z modelami w przestrzeni stanéw oraz z podstawowymi portretami uktadoéw
dynamicznych

c3 Zapoznanie studentéw z metodami linearyzacji modeli wejsciowo-wyjsciowych oraz modeli w przestrzeni
stanéw

ca Zapoznanie studentdéw z pojeciami i kryteriami stabilno$ci oraz stabilnosci asymptotycznej uktadow
ciggtych i dyskretnych

C5 Zapoznanie studentéw z pojeciem i kryteriami sterowalnos$ci uktadéw ciggtych i dyskretnych

C6 Zapoznanie studentow z pojeciem i kryteriami obserwowalnosci uktaddéw ciggtych i dyskretnych
C7  Zapoznanie studentdéw z metodami wyznaczania uchybu sterowania w UAR

C8 Zapoznanie studentow z dziataniem regulatoréw uktadoéw sterowania

C9 Zapoznanie studentéw z zasadami syntezy ukltadéw sterowania

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI

Znajomos$¢ matematyki wyzszej w zakresie rachunku macierzowego, teorii zwyczajnych réwnan
rézniczkowych i r6znicowych oraz przeksztatcenh Laplace'a i Laurenta (typu Z)

2 Znajomosé podstaw teorii sygnatéw

EFEKTY KSZTALCENIA
EK1 Student zna pojecie uktadu dynamicznego, potrafi klasyfikowaé uktady dynamiczne

EK2 Student ma teoretyczng wiedze w zakresie zasad dziatania regulatoréw uktadéw automatyki

Student postuguje sie r6znymi formami opisu matematycznego uktaddéw dynamicznych, umie
EK3 przeksztatcac¢ jedne formy opisu na inne, potrafi wyznacza¢ odpowiedzi uktadéw na r6zne
charakterystyczne wymuszenia

EK4 Student potrafi wybrang metodg linearyzowac nieliniowe uktady dynamiczne

Sudent umie badaé stabilnos¢ liniowych uktadéw ciagtych i dyskretnych stosujac wybrane kryteria

EK5 algebraiczne lub graficzne. W kontekscie stabilnosci interpretuje wtasnosci portretéw w przestrzeni
fazowej i na ptaszczyznie stanéw, umie stosowac¢ metode przestrzeni fazowej do analizy dynamiki
uktadow

EK6 Student umie badac sterowalnos$¢ liniowych uktadéw ciggtych i dyskretnych stosujac wybrane kryteria,
rozumie zwigzek praktyczny sterowalno$ci z projektowaniem uktadéw sterowania

EK7 Student umie badac¢ obserwowalnos¢ liniowych uktadow ciagtych i dyskretnych stosujac wybrane kryteria,
rozumie sens praktyczny obserwowalnosci w kontekscie projektowania obserwatoréw

EK8 Student potrafi wyznaczyé uchyb sterowania w uktadzie dynamicznym

EK9 Student potrafi wykorzystac poznane modele matematyczne regulatoréw do analizy i oceny dziatania
elementéw i uktadéw automatyki oraz robotyki
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TRESCI PROGRAMOWE
WYKLADY

Definicje i klasyfikacja uktadéw dynamicznych
Modele matematyczne uktadéw dynamicznych
Zagadnienie linearyzacji uktadéw nieliniowych
Stabilnos¢ uktaddw ciggtych i dyskretnych
Sterowalno$¢ uktadéw ciggtych i dyskretnych
Obserwowalnos$é uktadow ciagtych i dyskretnych
Uchyb sterowania w uktadach liniowych
Regulacja statyczna i astatyczna

Regulatory typu P, |

Regulatory typu PI, PD

Regulatory typu PID

Zasady syntezy uktadow sterowania

CWICZENIA
Linearyzacja uktadéw
Zastosowanie rachunku operatorowego w uktadach ciagtych i dyskretnych
Badanie stabilnosci uktadéw ciggtych i dyskretnych
Metody przestrzeni fazowej
Badanie sterowalnosci uktadow ciagtych i dyskretnych
Badanie obserwowalno$ci uktadéw ciagtych i dyskretnych
Kolokwium nr 1
Wyznaczanie uchybu sterowania
Badanie astatyzmu UAR
Badanie regulatoréw liniowych

Kolokwium nr 2

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
Tablica i kolorowe pisaki

Notebook z projektorem.

Pomoce naukowe: programy komputerowe Mathematica, MatLab

SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Sprawdzian EK1-EK9
Odpowiedz ustna EK1-EK9
PODSUMOWUJACA
Kolokwium nr 1 EK1, EK3-EK7

Kolokwium nr 2 EK2, EK8-EK9

Razem

Razem

Liczba
godzin
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Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr \' Vi razem

udziat w wyktadach 12 14 26
udziat w ¢wiczeniach 18 16 34
Przygotowanie sie do wyktaddéw i ¢wiczen 15 15 30
Konsultacje 5 5 10
Czytanie wskazanej literatury 10 10 20
Przygotowanie sie do kolokwium 5 5 10
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 65 65 130
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2 4

LITERATURA

PODSTAWOWA

DEBOWSKI A.: Automatyka — podstawy teorii, WNT, Warszawa 2008.

CZEMPLIK A.: Modele dynamiki uktadow fizycznych dla inzynieréw, WNT, Warszawa 2008.
GABEL R. A., ROBERTS R.A.: Sygnaty i systemy liniowe, WNT, Warszawa 1978.

GESSING R.: Podstawy automatyki, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2001.
KACZOREK T.: Teoria uktadéw regulacji automatycznej, WNT, Warszawa 1977.
KACZOREK T.: Teoria sterowania, tom I, PWN, Warszawa 1977.

KACZOREK T., DZIELINSKIA., DABROWSKI W., tOPATKA R.: Podstawy teorii sterowania, WNT,
Warszawa 2006.

PELCZEWSKI W.: Teoria sterowania, WNT, Warszawa 1980.
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Student zna pojecie uktadu dynamicznego, potrafi klasyfikowac uktady dynamiczne
EKA Dokonup k.Iasyflkac:jl l,,lk.iadOW na Zna geneze dynamiki chaotycznej i
. . , —_ . podstawie ich wtasnosci, podaje .
Nie spetnia wymagan na ocene 3,4,5. |Zna definicje uktadu dynamicznego . . ) podaje przyktady chaosu w
odpowiednie przyktady systemow .
. zastosowaniach
dynamicznych
Student postuguje sie roznymi formami opisu matematycznego uktadow dynamicznych, umie przeksztatcac jedne formy opisu na inne, potrafi wyznaczac odpowiedzi
uktadow na rézne charakterystyczne wymuszenia
EK3 Stosuje rachunek operatorowy w Stosujac metody operatorowe wyznacza L
. . . uktadach ciggtych i dyskretnych ; X . . Wyznacza zastepczg transmitancje
Nie spetnia wymagan na ocene 3, 4, 5. Lo Lo - transmitancje operatorowa i macierz } .
wyznaczajac ich odpowiedzi na rézne - operatorowg uktadow ztozonych
. tranzycyjng uktadu
wymuszenia
Student potrafi wybrang metodg linearyzowac nieliniowe uktady dynamiczne
Umie stosowac¢ metode linearyzacji
EK4 | . . Linearyzuje nieliniowe uktady SISO Linearyzuje nieliniowe uktady MIMO optymalnej, umie wyznaczac i
Nie spetnia wymagan na ocene 3, 4, 5. . , . . . .
stosujgc wzor Taylora stosujgc wzor Taylora interpretowac charakterystyke statyczng
uktadow
Sudent umie badac stabilnosc liniowych uktadow ciagtych i dyskretnych stosujac wybrane Kryteria algebraiczne lub graficzne. W kontekscie stabilnosci interpretuje
wtasnosci portretow w przestrzeni fazowej i na ptaszczyznie standw, umie stosowac metode przestrzeni fazowej do analizy dynamiki uktaddw
Intuicyjnie rozumie pojecia stabilnosci i Umie badac stabilno$¢ stosujgc wybrane
EK5 punktéw rownowagi uktadu, zna ich Umie badac stabilnos¢ liniowych kryteria graficzne, bada stabilnosé
Nie spetnia wymagan na ocene 3,4,5. |matematyczne ujecia. Umie badac uktaddédw dyskretnych stosujac kryteria uktadéw ztozonych w zaleznosci od ich
stabilno$¢ liniowych uktaddéw ciggtych algebraiczne struktury i parametréw, analizuje portrety
stosujac kryteria algebraiczne fazowe uktadéw w kontekscie stabilnosci
Student umie badac sterowalnosc liniowych uktadow ciagtych i dyskretnych stosujgc wybrane Kryteria, rozumie zwigzek praktyczny sterowalnosci z projektowaniem
uktadow sterowania
Zna rézne kryteria sterowalnosci, umie
EK6 badaé sterowalnos$é uktadéw ztozonych,

Nie spetnia wymagan na ocene 3, 4, 5.

Zna pojecie sterowalnosci uktadu, umie
badac¢ sterowalno$c ciggtych liniowych
uktadéw stacjonarnych

Umie badac sterowalnos$¢ dyskretnych
liniowych uktadéw stacjonarnych

rozumie zwigzek praktyczny
sterowalnosci z projektowaniem uktadéw
sterowania




EK7

Student umie badac obserwowalnosc liniowych uktadoéw ciggtych i dyskretnych stosujgc wybrane Kryteria, rozumie sens praktyczny obserwowalnosci w kontekscie

projektowania obserwatoréow

Nie spetnia wymagan na ocene 3, 4, 5.

Zna pojecie obserwowalno$ci uktadu,
umie badac obserwowalnosé ciggtych
liniowych uktadéw stacjonarnych

Umie badac¢ obserwowalnos¢
dyskretnych liniowych uktadéw
stacjonarnych

Zna ro6zne kryteria obserwowalnosci,
umie bada¢ obserwowalnos$é uktadow
ztozonych, zna zasade dualnosci,
rozumie zwigzek praktyczny
obserwowalnosci z projektowaniem
obserwatorow

EK8

Student potrafi wyznaczy¢ uchyb sterowania w uktadzie dynamicznym

Nie spetnia wymagan na ocene 3, 4, 5.

Ma fragmentracznie uporzagdkowang
wiedze w zakresie wyznaczania uchybu
sterowania w uktadach dynamicznych

Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie
wyznaczania uchybu sterowania w
uktadach dynamicznych

Umie bezbtednie wyznaczaé uchyb
sterowania w uktadach dynamicznych

EK2

Student ma teoretyczng wiedze w zakresie zasad dziatania regulatorow uktaddw automatyki

Nie spetnia wymagan na ocene 3, 4, 5.

Ma dostateczng wiedze w zakresie zasad
dziatania regulatoréw uktadow
automatyki

Ma dobrze uporzadkowang wiedze w
zakresie zasad dziatania regulatoréw
uktadéw automatyki

Ma bardzo dobrg wiedze z zakresu teorii
regulatoréw uktadéw automatyki

EK9

Student potrafi wykorzystac poznane mod

ele matematyczne regulatoréw do analizy i oceny dziatania elementow i uktaddéw automatyki oraz robotyki

Nie spetnia wymagan na ocene 3, 4, 5.

Student dostatecznie wykorzystuje
modele matematyczne regulatorow do
analizy i oceny dziatania UAR

Student potrafi prawidtowo stosowaé
opisy matematyczne regulatoréw w
prostych uktadach automatyki

Student potrafi prawidtowo projektowaé
regulatory wybranych uktadéw
sterowania automatycznego




