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obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2017/2018
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Stopien studiéw: |

Specjalnosci: Automatyka w uktadach elektrycznych,Inzynieria systeméw elektrycznych, Trakcja elektryczna

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Automatyka

NAZWA PRZEDMIOTU

W JEZYKU ANGIELSKIM Automatic Control

KOD PRZEDMIOTU WIEIK ELEKTROTECH oIS PK24 17/18
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 4.00
SEMESTRY 4

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
4 30 0 15 0 15 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Poznanie przedmiotu automatyki oraz zarysu jej wpolczesnego stanu wiedzy i praktyki inzynierskiej.
Cel 2 Poznanie podstawowych modeli stosowanych w zadaniach sterowania.

Cel 3 Nabycie umiejetnosci identyfikacji obiektéw dynamicznych.

Kod archiwizacji: E33B58D9
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Cel 4 Poznanie podstawowych metod inzynierii sterowania.
Cel 5 Nabycie umiejetnosci syntezy ukltadéw sterowania.

Cel 6 Doskonalenie umiejetnosci pracy zespotowe;.

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Zaliczenie przedmiotow Wstep do matematyki inzynierskiej, Algebra liniowa, Analiza matematyczna, Probabili-
styka w zastosowaniach technicznych, Modelowanie uktadéw dynamicznych z I roku studiow.

2 Umiejetno$é programowania.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Znajomosé zagadnienl zwiazanych ze sterowaniem automatycznym.

EK2 Wiedza Poznanie problematyki modelowania ukladéw dynamicznych ciagtych i dyskretnych i uzytecznosci
modeli do zagadnieni sterowania.

EK3 Umiejetnosci Tworzenie modeli obiektéw dynamicznych obiektéw na przyktadach z zakresu elektrotechniki
i mechaniki.

EK4 Wiedza Poznanie klasycznych algorytmoéw regulacji.
EK5 Umiejetnosci Konstruowanie uktadéow regulacji.

EK6 Kompetencje spoleczne Praca zespolowa.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

W1 Obiekt dynamiczny i przedmiot sterowania automatycznego. Analogie 9
elektromechaniczne.
Model obiektu; cechy modelu: liniowo$¢, stacjonarnosé, czas ciagty, czas dyskretny.

w2 p 2

rzyktady.

Opis dynamiki obiektu w postaci rownan stanu i transmitancji. Budowa modeli

W3 w $rodowisku MATLAB /Simulink. Obiekty rzeczywiste i upraszczanie ich modeli 4
matematycznych.

W4 Stabilnos¢ uktadéw liniowych ciaglych. Przyktady. 3

W5 Stabilnosé¢ uktadow liniowych dyskretnych. Przyklady. 2
Analiza uktadéw dynamicznych w domenie czestotliwosci. Wptyw dyskretyzacji

WwWeé L 4
czasu na ksztalt charakterystyk czestotliwosciowych.

W7 Regulatory 2- i 3-potozeniowe. Regulatory PID. 3
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WYKLADY
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
w8 Podstawowe metody analizy uktadéw nieliniowych. 2
W9 Stabilnosé¢ uktadow nieliniowych ciaglych. 2
Sterowanie optymalne; podstawowe pojecia. Sterowanie optymalne z kwadratowym
W10 e L 4
wskaznikiem jakosci. Sterowanie minimalnoczasowe.
Zagadnienia wspolczesnej inzynierii sterowania, m.in. zastosowanie metod
W11 przetwarzania sygnaléw wykrywaniu uszkodzen urzadzen elektrycznych. Rola 2
technik informacyjnych.
LABORATORIA
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Modelowanie obiektéw dynamicznych. 2
L2 Synteza i analiza dzialania uktadu sterowania 2-poltozeniowego. 2
L3 Synteza i analiza dzilania ukladu sterowania PID. 2
Badanie charakterystyk czestotliwosciowych uktadéw liniowych ciagtych na
L4 N 2
przyktadach czwornikéw elektrycznych.
L5 Zajecia wprowadzajace, kolokwia, podumowanie i zaliczenie zajec. 7
PROJEKTY
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Synteza rownan stanu dla uktadu elektrycznego 2
P2 Wyznaczenie transmitancji. 2
P3 Obliczenie odpowiedzi na skok jednostkowy (przy niezerowych warunkach 9
poczatkowych).
P4 Dyskusja stablnosci. 2
P5 Synteza regulatora optymalnego. 2
P6 Utworzenie programu symulacyjnego. Uzyskanie ilustracyjnych wynikow 9
i wnioskow.
p7 Zlozenie pisemnego sprawozdania. Prezentacja otrzymnych wynikow 3

symulacyjnych.
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7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

N2 Prezentacje multimedialne

N3 Dyskusja

N4 Cwiczenia laboratoryjne

N5 Praca w grupach

N6 Konsultacje

N7 Cwiczenia projektowe

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 60
Konsultacje przedmiotowe 6
Egzaminy i zaliczenia w sesji 4

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 30
Opracowanie wynikow 10
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 120
CALEGO NAKLADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Odpowiedz ustna

F2 Sprawozdanie z éwiczenia laboratoryjnego

F3 Projekt zespotowy
F4 Kolokwium
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Egzamin pisemny

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Ocena pozytywna z ¢wiczen laboratoryjnych

‘W2 Ocena pozytywna z projektu

‘W3 Ocena pozytywna z egzaminu koricowego

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Ocena aktywnosci odbywa sie na konsultacjach

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 Niewystarczajaca znajomosé problematyki sterowania automatycznego
NA OCENE 3.0 Staba znajomo$¢ problematyki sterowania automatycznego
NA OCENE 3.5 Staba znajomos¢ materiatu.
NA OCENE 4.0 Dobra wiedza w zakresie modelowania i sterowania automatycznego
NA OCENE 4.5 Dobra znajomosé materiatu.
NA OCENE 5.0 Bardzo d'obra znajomos¢ zagadnien modelowania uktadéw dynamicznych i ich
sterowania
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Nlewysta}“czajqca znajomosé problematyki modelowania uktadéw dynamicznych
cigglych i dyskretnych
Staba znajomo$¢ problematyki modelowania uktadéw dynamicznych ciaglych
NA OCENE 3.0 . .. . . . .
i dyskretnych i uzytecznosci modeli do zagadnieri sterowania
NA OCENE 3.5 Dobra znajomosé problematyki modelowania ukladéw dynamicznych ciaglych
ko i dyskretnych ale staba wiedza co do uzytecznosci modeli do zagadnien sterowania
Student zna w dobrym stopniu problematyki modelowania uktaddw
NA OCENE 4.0 dynamicznych ciagltych i dyskretnych i uzytecznosci modeli do zagadnien
sterowania
Student potrafi samodzielnie rozszerza¢ swoja znajomosé problematyki
NA OCENE 4.5 modelowania uktadéw dynamicznych ciaglych i dyskretnych i uzytecznosci
modeli do zagadnien sterowania
Student bardzo dobrze zna i potrafi samodzielnie rozszerza¢ ta swoja znajomosé
NA OCENE 5.0 problematyki modelowania uktadéw dynamicznych ciaglych i dyskretnych
i uzytecznosci modeli do zagadnien sterowania
EFEKT KSZTALCENIA 3
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Brak umiejetnosci tworzenia modeli obiektéw dynamicznych obiektéow na

NA OCENE 2.0 przyktadach z zakresu elektrotechniki i mechaniki.
NA OCENE 3.0 Bardzo staby poziom umiejetnosci tworzenia modeli obiektéw dynamicznych
ko obiektow na przyktadach z zakresu elektrotechniki i mechaniki
NA OCENE 3.5 Staby poziom umiejetnosci tworzenia modeli obiektéw dynamicznych obiektéw na
ko przykltadach z zakresu elektrotechniki i mechaniki
Sredni poziom umiejetnosci tworzenia modeli obiektow dynamicznych obiektow
NA OCENE 4.0 o s
na przykltadach z zakresu elektrotechniki i mechaniki
NA OCENE 4.5 Dobry poziom umiejetnosci tworzenia modeli obiektow dynamicznych obiektow
& na przykltadach z zakresu elektrotechniki i mechaniki.
Bardzo dobry poziom umiejetnosci tworzenia modeli obiektéw dynamicznych
NA OCENE 5.0 obiektéw na przykltadach z zakresu elektrotechniki i mechaniki polaczony z duza
samodzielnoscia,
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Niewystarczajaca znajomosé klasycznych algorytmoéw regulacji
NA OCENE 3.0 Bardzo staba znajomosé klasycznych algorytmoéow regulacji
NA OCENE 3.5 Staba znajomos¢ klasycznych algorytmow regulacji
NA OCENE 4.0 Srednia znajomosé¢ klasycznych algorytmow regulacji
NA OCENE 4.5 Dobra znajomo$¢ klasycznych algorytmoéow regulacji
NA OCENE 5.0 Bard'zo' doblta. znajomos¢ klasyc.znych algorytm(?w regulacji, polaczona
z umiejetnoscia samodzielnego ich konstruowania
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 2.0 Brak umiejetnosci konstruowanie uktadéw regulacji.
NA OCENE 3.0 Bardzo staby poziom tej umiejetnosci.
NA OCENE 3.5 Umiejetnosé konstruowanie prostych ukladéw regulacji.
NA OCENE 4.0 Dobry poziom umiejetnosci konstruowanie prostych uktadéw regulacji.
NA OCENE 4.5 Dobry poziom umiejetnosci konstruowanie zlozonych uktadéw regulacji.
NA OCENE 5.0 Student potrafi samodzielnie konstruowaé zlozone uktady regulacji
EFEKT KSZTALCENIA 6
NA OCENE 2.0 Brak umiejetnosci pracy zespoltowe;j.
NA OCENE 3.0 Bardzo staba umiejetnosé pracy zespolowej.
NA OCENE 3.5 Staba umiejetnosé¢ pracy zespolowe;j.
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NA OCENE 4.0 Srednia umiejetnosé pracy zespotowej.
NA OCENE 4.5 Dobra umiejetno$é pracy zespolowe;j.
NA OCENE 5.0 Bardzo dobra umiejetnos¢ pracy zespotowe;j.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
W6 W7 W8 W9
K W01 K W02
EK1 - - Cel 1 Cel 2 W10 W11 L1 L2 NI N2 N3 N4 N5 F1 F2 F3 F4 P1
K WI2 K W18 N6 N7
- - L3 L4 L5
K W12 K W18 N1 N2 N3 N4 N5
EK2 K_UI2 Cel 2 Cel 3 W11 L2 L3 NG N7 F1 F2 F3 F4 P1
K W01 K W02 N1 N2 N3 N4 N5
EK3 K_W06 K_W10 Cel 2 Cel 3 W11 L2 L3 NG N7 F1 F2 F3 F4 P1
K_Wo06 K_W12 Cel 2 Cel 3 W6 W7 W8 W9 | N1 N2 N3 N4 N5
EK4 K_WI8 K_U07 Cel 4 W10 W11 L4 L5 NG N7 FLF2F3 P
K_WI2K_Wi8 W6 W7 W8 W9 | N1 N2 N3 N4 N5
EK5 K_U07 K_U08 Cel 5 Cel 6 F1 F2 F3 F4 P1
W10 L4 L5 N6 N7
K U12
EK6 Cel 6 L1L2L314 N3 N4 N5 N6 N7 F2 F3

11

LITERATURA PODSTAWOWA

WYKAZ LITERATURY

[1 | Kaczorek T., Dzieliriski A., Dabrowski W., Lopatka R. — Podstawy teorii sterowania, Warszawa, 2009,

WNT

[2 | Bubnicki Z. — Teoria i algorytmy sterowania, Warszawa, 2002, PWN

[3 | Kwiatkowski W. — Podstawy teorii sterowania, Warszawa, 2002, BEL Studio

[4 | Gessing R. — Podstawy automatyki, Gliwice, 2001, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej

[5 | Baranowski J., Hajduk K., Korytowski A., Mitkowski W., Tutaj A. — Teoria sterowania. Materialy
pomocnicze do cwiczen laboratoryjnych, Krakow, 2007, Wydawnictwo AGH
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[6 | Horla D. — Podstawy automatyki. Cwiczenia laboratoryjne, Poznaii, 2003, Wydawnictwo Politechniki Poznani-

skiej

[7 | Rumatowski K. — Podstawy automatyki. Uktady dyskretne. Sygnaly stochastyczne., Poznaii, 2005, Wydaw-

nictwo Politechniki Poznanskiej

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 | Kulezycki P., Hryniewicz O., Kacprzyk J. (red.) — Techniki informacyjne w badaniach systemowych,

Warszawa, 2007, WNT

[2 | Zajac M. — Metody falkowe w monitoringu i diagnostyce uktadow elektromechanicznych, Krakow, 2009, Wyd.

Politechniki Krakowskiej

[3 | Amborski K., Marusak A. — Teoria sterowania w éwiczeniach, Warszawa, 1978, PWN

LITERATURA DODATKOWA

[1 ] Gérecki H. — Optymalizacja i sterowanie systemdw dynamicznych, Krakow, 2006, Wydawnictwo AGH

[2 ] Zuchowski A. — Wstep do teorii uktadow o zmiennej strukturze, Szczecin, 2008, Wydawnictwo Uczelniane

Politechniki Szczeciriskiej

[3 | Klamka J. — Controllability of Dynamical Systems, Warszawa, 1991, PWN /Kluwer

[4 | Nowak A.— Drgania i stabilno$é uktadow dynamicznych. Teoria i zastosowania, Gliwice, 2008, Wydawnictwo

Politechniki Slaskiej

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr hab.inz. Mieczystaw Zajac (kontakt: gpedrak@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr hab. inz. Mieczystaw Zajac (kontakt: mzaj@pk.edu.pl)

3 dr inz. Zbigniew Kokosinski (kontakt: zk@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot)

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)

(dziekan)
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