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Nazwa przedmiotu
Inzynieria systemow [STMIKC1>1S]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Mikroelektronika i komunikacja cyfrowa 2/3

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow
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Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
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Forma studiow Wymagalnosc¢
stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
12 15 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

2,00
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Wymagania wstepne

Student powinien posiada¢ usystematyzowang wiedze w zakresie analizy matematycznej, algebry.
Powinien mie¢ uporzgdkowang i podbudowang matematycznie wiedze w zakresie teorii sygnatow
jednowymiarowych niezbedng dla rozumienia reprezentaciji i analizy sygnatéw w dziedzinie czasu i
czestotliwosci. Dodatkowo, powinien potrafi¢ rozwigzywaé podstawowe problemy z zakresu elektroniki i
telekomunikacji z wykorzystaniem aparatu matematycznego z zakresu analizy matematycznej i algebry.

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest przedstawienie teorii liniowych uktadéw ciggtych oraz opisu tych uktadéow w
dziedzinie transformaty Fouriera, transformaty Laplace'a i przestrzeni zmiennych stanu. Poruszana jest
tematyka stabilnosci uktadéw wedtug wybranych kryteridw, jak rowniez przedstawiana jest problematyka
uktadow regulacji automatycznej. Omawiane sg aspekty dotyczgce uktaddw nieliniowych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza:
Student zna podstawowe zasady analizy i modelowania uktadow liniowych i nieliniowych, w tym opisy w
przestrzeni zmiennych stanu, analize stabilnosci oraz teorie regulacji automatycznej. [K1_WO02]

Umiejetnosci:

Student potrafi analizowa¢ uktady regulacji automatycznej i ocenia¢ skutecznos¢ réznych regulatoréw na
podstawie kryteriow stabilno$ci i jakosci odpowiedzi uktadu. [K1_UQ08]

Student potrafi stosowa¢ modele matematyczne do analizy i syntezy systemow sterowania oraz potrafi
interpretowac wyniki symulacji komputerowych. [K1_U19]

Kompetencje spoteczne:
Student rozumie role inzynierii systemoéw w nowoczesnych technologiach i potrafi oceni¢ ich wptyw na
efektywnos$¢ techniczng i ekonomiczng procesow. [K1_KO05]

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

1. Wyktad

Zaliczenie pisemne i/lub ustne. Zaliczenie sktada sie z kilku - kilkunastu pytan (w zalezno$ci od przyjetego
charakteru pytan) i dotyczy tresci przedstawionych podczas wyktadéw. Doktadny charakter pytan
zaliczeniowych zostanie studentom przedstawiony podczas jednego z ostanich wyktadéw. Prog
zaliczeniowy wynosi 50% punktow. W przypadku zaliczenia pisemnego i ustnego punkty sg sumowane.
Skala ocen: <50% - 2,0 (ndst); 50% do 59% - 3,0 (dst); 60% do 69% - 3,5 (dst+) ; 70% do 79% - 4,0 (db);
80% do 89% - 4,5 (db+); 90% do 100% - 5,0 (bdb).

2. Laboratorium

Sprawdzanie wiedzy w trakcie ¢wiczen, ustne i pisemne, pisemne sprawozdania z przebiegu ¢wiczen
laboratoryjnych, kolokwia po seriach éwiczen. Zaliczenie: odbycie wszystkich ¢wiczen i oddanie
pozytywnie ocenionych sprawozdan, pozytywna ocena wiedzy studentéw w trakcie laboratoriow.
Umiejetnosci osiggniete w laboratorium okresla sie na podstawie raportow (sprawozdan) z
przeprowadzonych ¢éwiczen laboratoryjnych (OL) oraz zaliczenia koncowego (ZK) w formie samodzielnie
realizowanego ¢wiczenia lub projektu. Kompetencje spoteczne (KS) ocenia sie na podstawie oceny
umiejetnosci aktywnego stuchania, umiejetnosci wspotpracy i efektywnego udziatu w dyskusjach
zespotowych oraz poziomu zaangazowania w procesy rozwigzywania probleméw . Wyznacza sie $rednig
wazong: OK =0,5x OL + 0,3 x ZK + 0,2 x KS i wystawia oceny:

5,0 dla OK > 4,75;

4,5 dla 4,75 > OK > 4,25;

4,0 dla 4,25 > OK > 3,75;

3,5dla 3,75 > OK > 3,25;

3,0dla 3,25 > OK > 2,75;

2,0dla OK < 2,75.

Tre$ci programowe

Podstawy teorii uktadéw dynamicznych - uktady liniowe i nieliniowe. Analiza stabilnosci uktadow -
kryteria stabilnosci. Opis uktadow w przestrzeni zmiennych stanu - podstawy modelowania. Grafy
przeptywu sygnatow i ich zastosowanie w analizie systeméw. Uktady regulacji automatycznej. Sygnaty i
uktady dyskretne - podstawowe roznice wzgledem uktadow ciggtych. Wprowadzenie do projektowania
filtrow - aproksymacje charakterystyk czestotliwosciowych. Chaos deterministyczny - wptyw
nieliniowosci na dziatanie uktadow.

Tematyka zaje¢

Wyktad:

Podstawy teorii liniowych uktadow ciggtych, analiza stabilnosci ukfadu.

Opis ukfadu w przestrzeni zmiennych stanu, zwigzek pomiedzy tg przestrzenig a transmitancjg uktgdu.
Grafy przeptywu sygnatéw, opis uktaddéw przy pomocy graféw.

Ukfady regulacji automatycznej, ocena wydajnosci wybranych typéw regulatorow.

Sygnaty i uktady dyskretne.

Wprowadzenie do projektowania filtrow, wybrane aproksymacje charakterystyk czestotliwo$ciowych
filtrow, podstawowe zagadnienia syntezy filtrow.



Ukfady nieliniowe. Wskazanie zasadniczych réznic w zachowaniu uktadéw liniowych i nieliniowych.
Chaos deterministyczny.

Laboratorium:

Transmitancja i charakterystyki czestotliwosciowe uktadéw. Zera i bieguny transmitancji. Wptyw
potozenia biegunéw na odpowiedz impulsowg uktadu.

Uktady stabilne .

Ukfady regulacji automatyczne;j.

Przestrzen zmiennych stanu.

Systemy i sygnaty dyskretne.

Filtry. Wybrane aproksymacje charakterystyk czestotliwosciowych filtrow.

Chaos deterministyczny.

Metody dydaktyczne

1. Wyktad

Zajecia z wyraznymi elementami wyktadu tradycyjnego i wyktadu problemowego (dyskusja ze
studentami okreslonego problemu), zaleznie od tresci prezentowanego materiatu. Prezentacja
zagadnien programowych wraz z przyktadami ich uzycia. Wybrane tresci wyktadu sg prezentowane na
rzutniku multimedialnym badz tablicy. Omoéwieniu zagadnien towarzyszy informacja o ich praktycznym
zastosowaniu.

2. Laboratorium:

Na ¢wiczeniach realizowane sg badania symulacyjne z wykorzystaniem jezyka Python. Przed kazdym
¢wiczeniem - prezentacja wyjasniajgca kontekst teoretyczny i praktyczny dotyczgcy biezgcego tematu
¢wiczenia. Udostepnienie instrukcji. Przedstawienie i objasnienie zadan do realizacji, prezentacja czesci
kodu programu Python (reszte kodu uzupetniajg studenci).
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 52 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 27 1,00
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zaje¢ 25 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




