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EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Sterowanie procesami ciggtymi i dyskretnymi [N1AiR1>SPCiD]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr

Automatyka i robotyka 2/4

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

- ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢

niestacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne (np. online)
18 18 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

18 0

Liczba punktéw ECTS

7,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Pawet Szulczynski
pawel.szulczynski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadac¢ podstawowg wiedze z zakresu analizy
matematycznej, algebry liniowej i fizyki, a takze gruntowng wiedze z przedmiotéw Podstawy automatyki
oraz Teorii i przetwarzania sygnatéw. Umiejetnosci: Powinien wykazywac¢ umiejetnosé rozwigzywania
podstawowych problemow z zakresu liniowych uktadéw dynamicznych. Powinien cechowac sie
umiejetnoscig pozyskiwania informacji ze wskazanych zrodet, a takze rozumieé koniecznos¢ poszerzania
swoich kompetencji. Kompetencje Spoteczne: Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi
prezentowac takie postawy jak uczciwo$¢, odpowiedzialnosé, wytrwatosé, ciekawos$¢ poznawcza,
kreatywno$¢, kultura osobista, szacunek dla innych ludzi.



Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom wiedzy o opisie matematycznym i dziataniu dyskretnych liniowych oraz
wybranych nieliniowych uktadow sterowania. 2. Rozwijanie umiejetnosci rozwigzywania problemow
zwigzanych ze sterowaniem uktadami dyskretnymi i wybranymi nieliniowymi z naciskiem na formutowanie
modeli matematycznych tych uktadow. 3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci znajdowania opisu
matematycznego dyskretnego liniowego uktadu sterowania, doboru regulatoréw cyfrowych, a takze oceny
ich dziatania. 4. Ksztattowanie umiejetnosci formutowania opisu matematycznego wybranych ciggtych
nieliniowych uktadéw sterowania i ich analizy

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii liniowych systemoéw dynamicznych, w tym wybranych
metod modelowania i teorii stabilnosci; zna i rozumie podstawowe wiasnosci liniowych elementow
dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwo$ci oraz wtasnosci wybranych elementéw nieliniowych; zna i
rozumie techniki projektowania liniowych uktadow sterowania korzystajgce z opisu w przestrzeni stanu; -
[K1_W14]

2. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i dyskretnych systeméw
sterowania (w uktadzie otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz liniowych i prostych
nieliniowych regulatoréw analogowych i cyfrowych; - [K1_W16]

3. Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu podstawowe kryteria syntezy i metody strojenia regulatorow,
narzedzia i techniki automatycznego doboru nastaw regulatoréw oraz identyfikacji obiektow sterowania; -
[K1_W17]

Umiejetnosci:

1. Potrafi zaplanowa¢, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw automatyki; -
[K1_U10]

2. Potrafi wyznaczac i postugiwac¢ sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych i wybranych
procesow przemystowych, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania uktadoéw automatyki;
- [K1_U11]

3. Potrafi sprawdzi¢ stabilno$¢ liniowych oraz wybranych nieliniowych obiektow i uktadéw dynamicznych; -
[K1_U12]

4. Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzgcych do projektowania systeméw
automatyki oraz wybrac¢ i zastosowac¢ wtasciwg metode i narzedzia; - [K1_U24]

3. Potrafi projektowac proste uktady sterowania dla proceséw z jednym wejsciem i jednym wyjsciem; potrafi
Swiadomie wykorzystywac¢ standardowe bloki funkcjonalne systeméw automatyki oraz ksztattowaé
wtasnosci dynamiczne torow pomiarowych; - [K1_U29]

Kompetencje spoteczne:

1. Jest gotow do okreslania priorytetow stuzgcych do realizacji okreslonego przez siebie lub innych
zadania; - [K1_K4]

2. Posiada swiadomo$¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
moga funkcjonowac;jest gotéw do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych; -
[K1_K5]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena formujgca:

a) w zakresie wyktadow:

na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,
b) w zakresie laboratoridw:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na przeglagdowym egzaminie pisemnym,

ii. oméwienie wynikow egzaminu podczas rozmowy indywidualne;j,

b) w zakresie ¢wiczen weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene umiejetnosci rozwigzywania wybranych zadan problemowych o charakterze analitycznym,



ii. ocene wynikow dwdch sprawdziandw pisemnych o tematyce reprezentatywnej dla przerabianego
materiatu,

c) w zakresie laboratoriéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene umiejetnosci zwigzanych z realizacjg éwiczen laboratoryjnych oraz wybranych zadan
problemowych,

ii. ocene sprawozdania przygotowywanego czesciowo w trakcie zajec, a czesciowo po ich zakonczeniu;
ocena ta obejmuje takze umiejetnos¢ pracy w zespole.

Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajec, a szczegdlnie za:

i. omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

iii. umiejetno$é wspodtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegotowe w
laboratorium,

iv. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

v. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu
dydaktycznego.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Sterowanie dyskretne; kwantyzacja i modulacja impulséw. Impulsator idealny i ekstrapolator zerowego
rzedu. Dyskretyzacja réwnan rézniczkowych dynamiki. Dyskretne liniowe ukfady sterowania, transmitancja
dyskretna. Stabilnos¢ uktadow dyskretnych. Algorytmy sterowania dyskretnego PID; regulatory cyfrowe
pozycyjne i przyrostowe. Dyskretne rownanie stanu, dyskretyzacja ciggtego rownania stanu. Twierdzenie o
probkowaniu. Nieliniowe uktady sterowania. Rodzaje nieliniowosci, przeksztatcanie schematéw blokowych
uktadow nieliniowych. Metoda przestrzeni fazowej analizy uktadow dynamicznych. Funkcja opisujgca i jej
zastosowanie do analizy uktadéw nieliniowych. Regulacja dwupotozeniowa. Serwomechanizm
przekaznikowy (regulacja trojpotozeniowa) i tachometryczne sprzgzenie zwrotne.

Cwiczenia audytoryjne prowadzone sg w formie dwugodzinnych zajeé¢, na ktérych studenci rozwigzujg
zadania rachunkowe ilustrujgce tresci przekazywane na wyktadzie.

Zajecia laboratoryjne : dwuosobowe zespoty realizujg ¢wiczenia laboratoryjne oraz rozwigzujg wybrane
zadania problemowe. Niektore éwiczenia majg charakter symulacyjny, a w innych wykorzystano fizyczne
elementy uktadu regulacji. Przed wtasciwymi zajeciami przeprowadzana jest rozmowa lub sprawdzian
pozwalajgce okresli¢ stopien przygotowania sie studentéw do zajec.

Metody dydaktyczne

1. wyktad: tradycyjna forma prezentaciji ilustrowana przyktadami, wykorzystanie narzedzi multimedialnych,
2. éwiczenia audytoryjne: rozwigzywanie zadan ilustrujgcych przedstawiane na wyktadzie zagadnienia,

3. ¢wiczenia laboratoryjne: wykonywanie eksperymentow symulacyjnych, dyskusja, praca w zespole
dwuosobowym, rozwijanie przeprowadzonego ¢wiczenia wariantowo, wg pomystu studentow.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta



Godzin ECTS
taczny naktad pracy 175 7,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 56 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 119 4,50

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




