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Wymagania wstepne

W zakresie matematyki: wiedza obejmujgca algebre i rownania rozniczkowe. W zakresie wybranych
dziatéw fizyki ogdlnej: wiedza niezbedna do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujgcych
w elemen- tach i uktadach automatyki i robotyki. W zakresie analogowych i cyfrowych uktadow
elektronicznych: wiedza niezbedna do zrozumienia analogowych modeli podstawowych obiektow
dynamicznych oraz do zrozumienia dziatania uktadéw regulacji automatycznej. Umiejetnos¢ wykorzystania
(w podstawowym zakresie) narzedzi i metod matematycznych, w tym numerycznych, do rozwigzywania
problemoéw inzynierskich.

Cel przedmiotu

Przekazanie podstawowej wiedzy zwigzanej z teorig sterowania i liniowymi uktadami regulacji
automatycznej. Rozwijanie umiejetnosci rozwigzywania probleméw zwigzanych z matematycznym opisem
uktadow regulacji automatycznej, ich stabilnoscig i jakoscig dla celéw wykorzystania ich w przysziej
praktyce inzynierskie;j.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza:



* zna i rozumie w zaawansowanym stopniu terminologie z zakresu matematyki i wybranych zagadnien
z obszaru nauk inzynieryjno-technicznych zwigzanych z kierunkiem studiéw, réwniez w jezyku obcym
[K_WO03(P6S_WGQG)];

* znairozumiewwystarczajgcymstopniuzagadnieniazobszarunauktech-nicznych,wtymzautomatyki,
robotyki, elektrotechniki i elektroniki [K_W04(P6S_WG)];

* zna i rozumie zaleznosci miedzy matematykg a nowoczesnymi technologiami [K_WO05(P6S_WG)].

Umiejetnosci:

* potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania prostego zadania inzynierskie-go oraz zaimplementowac i
przetestowac¢ go w wybranym srodowisku programistycznym [K_U04(P6S_UW)];

* potrafi zastosowac narzedzia matematyczne do wspomagania i rozwoju nowoczesnych technologii wy-
korzystywanych w naukach inzynieryjno-technicznych [K_U06(P6S_UW)];

* potrafidobra¢odpowiedniezrédtawiedzyipozyskacznichniezbedneinformacjeorazdokonackrytycz-

nej analizy i oceny rozwigzan ztozonych i nietypowych problemow inzynierskich[K_UQ08(P6S_UW)];

* potrafi zgodnie z ogdinymi wymogami i dokumentacjg techniczng eksploa-towac¢ urzadzenia, narzedzia
itp.; umie stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy [K_U11(P6S_UW)].

Kompetencje spoteczne:

* jest gotéw do krytycznej oceny poziomu swojej wiedzy w odniesieniu do prowadzonych badan w na-
ukach Scistych i przyrodniczych oraz naukach inzynieryjno-technicznych [K_KO01(P6S_KK)];

* jest gotdéw do pogtebiania i poszerzania wiedzy do rozwigzywania nowo-powstatych probleméw tech-
nicznych [K_K02(P6S_KK)];

* jest gotdéw do petnienia swej roli spotecznej jako absolwenta uczelni technicznej, przekazywania tresci
popularno-naukowych oraz identyfikowania i rozstrzygania podstawowych probleméw zwigzanych z
kierunkiem studiéw [K_K05(P6S_KR)].

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

Wyktady: studenci zawsze otrzymujg wykaz zagadnieh do opanowania; egzamin pisemny dla sprawdzenia
stopnia przyswojenia tresci przekazanych na wykfadzie i umiejetnosci rozwigzywania wybranych proble-
mow;

Cwiczenia: zaliczenie na podstawie aktywnosci na zajeciach i poprzez zaliczenie kolokwium
sprawdzajgcego

zdobyte umiejetnosci;

Laboratoria: oceny ze sprawdzianéw, raportéw z ¢wiczen laboratoryjnych i za aktywnosé.

Tresci programowe

Podstawy teoretyczne zwigzane z analizg i syntezg uktadow regulacji automatycznej oraz wyksztatcenie
umiejetnosci praktycznego ich wykorzystania.

Tematyka zaje¢

Aktualizacja: 19.06.2024r.

Wyktady:

* podstawowe pojecia, rodzaje i przyktady uktadow automatycznej regulacii;

» transformata Laplace’a;

* modelowanie obiektéw dynamicznych Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych z wykorzystaniem
transformaty Laplace’a;

* linearyzacja statyczna i dynamiczna;

* przeksztatcanie schematéw blokowych i wyznaczanie transmitancji zastepczej;

* charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe liniowych obiektow i uktadow regulacji: transmitancja ope-
ratorowa i widmowa, odpowiedz impulsowa, odpowiedz skokowa, charakterystyka amplitudowo-fazowa,
logarytmiczne charakterystyki czestotliwosciowe (amplitudowa i fazowa - wykresy Bodego);

* charakterystyki i wkasciwosci podstawowych obiektéw dynamicznych;

* rodzaje regulatorow i ich wiasciwosci, wskazniki jakosci regulaciji;

» warunki i kryteria stabilnosci liniowych uktadéw regulaciji;

* wyznaczanie modeli w przestrzeni standw;

+ zaleznosci pomiedzy modelem w przestrzeni stanu a macierzg transmitancyjna;



* analiza wiasciwosci systemow metodami przestrzeni stanu: stabilnosc, sterowalnos¢, obserwowalnosg;
* rownowaznos$¢ reprezentacji obiektow;

* diagonalizacja réwnan stanu;

* wielowymiarowe obserwatory i regulatory.

Cwiczenia:

* przeksztatcanie schematow blokowych ukfadéw regulacji, prosta i odwrotna transformacja Laplace’a,
charakterystyki czasowe podstawowych obiektow dynamicznych, charakterystyki czestotliwosciowe,
graficzne i analityczne kryteria stabilnosci uktadéw regulacji, modelowanie obiektéw za pomocg rownan
stanu, stabilno$¢, sterowalno$¢, obserwowalnos$¢, transformacje modeli: transmitancja <-> rownania stanu;
Laboratoria:

* badanie wiasciwosci modeli i uktadow sterowania poznanych na wyktadzie i na ¢wiczeniach.

Metody dydaktyczne

Wyktady: prezentacja multimedialna ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy;

Cwiczenia: prowadzgcy prezentuje przyktady przy pomocy projektora lub na tablicy, nastepnie studenci
rozwigzujg zadania na tablicy;

Laboratoria: w laboratorium komputerowym (Matlab-Simulink) - symulacja i badanie wtasciwo$ci uktadow
regulacji automatycznej zgodnie z tematami przerabianymi na wyktadzie i Ewiczeniach.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 125 5,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 62 2,50
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zaje¢ 63 2,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




