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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU

Automatyka

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

Automatic Control

KoD PRZEDMIOTU

WIEIK ELEKTROTECH oIN PK21 17/18

KATEGORIA PRZEDMIOTU

Przedmioty kierunkowe

LiczBA PUNKTOW ECTS

7.00

SEMESTRY

4

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
4 30 0 15 0 10 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Przekazanie studentom wiedzy czym zajmuje sie automatyka i jakie zadania spelniaja uktady regulacji.

Cel 2 Wprowadzenie studentéw w problematyke modelowania ukladow sterowania i regulacji oraz identyfikacji

parametrow

Cel 3 Zapoznanie studentéw z metodami analizy dynamiki uktadéw i problemem ich stabilnosci

Kod archiwizacji: 08F9FB98
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Cel 4 Przekazanie studentom wiedzy o kryteriach oceny jakosci uktadéw automatyki
Cel 5 Wprowadzenie w problematyke opisu dynamiki i oceny stabilnosci liniowych uktadéw impulsowych

Cel 6 Doskonalenie umiejetnosci samodzielnego myslenia i pracy zespolowej

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Zaliczenie przedmiotu "Matematyka"

2 Zaliczenie przedmiotu "Technologie informatyczne i wstep do informatyki"

3 Umiejetnos$¢ tworzenia programoéw i obstugi pakietu Matlab

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student powinien posias¢ wiedze z zakresu automatycznego sterowania
EK2 Wiedza Student powinien znaé¢ opis podstawowych czlonéw dynamicznych: klasyczny i w przestrzeni stanow
EK3 Umiejetnosci Student potrafi samodzielnie konstruowaé¢ modele matematyczne uktadéw dynamicznych

EK4 Wiedza Student powinien zna¢ podstawowe metody oceny jakosci uktadow regulacji i klasyczne algorytmy
sterowania

EK5 Kompetencje spoleczne Student powinien zdoby¢ umiejetnosé pracy zespotowej

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

TEMATYKA ZAJEC LiczBa

Lp ) .
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Podstawowe pojecia. Klasyfikacja uktadow sterowania. Klasyczny opis
W1 matematyczny procesu dynamicznego. Transmitancja operatorowa. Transmitancja 3
widmowa. Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe. Identyfikacja parametrow.

Opis dynamiki procesow metoda przestrzeni standéw. Wyznaczanie rownan
W2 wektorowo-macierzowych na podstawie transmitancji. Metody przeksztalcania 4
schematow blokowych przy wykorzystaniu teorii grafow.

Stabilnosé¢ liniowych uktadow cigglych. Algebraiczne i graficzne kryteria

w3 stabilnosci. Przyktady obliczeniowe. 4
Pojecie Jakosci i sposoby korekcji uktadow regulacji automatycznej. Regulacja
W4 statyczna i astatyczna. Metody doboru nastaw regulatoréw. Przyktad regulacji 3

kaskadowej.

Funkcje dyskretne i réwnania réznicowe. Przeksztalcenie Z i opis dynamiki
W5 liniowych uktadéw dyskretnych. Transmitancja dyskretna. Przyktady obliczeniowe. 4
Algorytmy regulatoréw cyfrowych.

Stabilnosé¢ liniowych uktadéw impulsowych. Matematyczny warunek stabilnosci,
kryteria stabilnosci. Przyktady obliczeniowe.
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WYKLADY
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Charakterystyki statyczne uktadéw nieliniowych. Zasady przeksztalcania
schematow blokowych. Regulacja dwupotozeniowa. Wyznaczanie wypadkowych
W7 charakterystyk statycznych. Wybrane metody analizy dynamiki uktadéw 4
nieliniowych: linearyzacja opisu dynamiki elementu nieliniowego, metoda
portretow fazowych, metoda funkcji opisujace;j.
Metody Lapunowa badania stabilnosci uktadéw nieliniowych. Metoda Popowa.
W8 1 . . . 3
Uogolnione twierdzenie Nyquista.
Uktady logiczne kombinacyjne i sekwencyjne. Podstawowe elementy logiczne.
w9 . . . . . 2
Projektowanie uktadéw kombinacyjnych.
LABORATORIA
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Regulacja dwupolozeniowa. 2
L2 Badanie charakterystyk statycznych liniowych uktadéw regulacji ciagte;j. 2
L3 Badanie charakterystyk czestotliwosciowych liniowych ukladéw ciagtych. 2
L4 Uktad regulacji ciagtej. Badanie regulatoréw. 2
L5 Badanie stabilnosci liniowego uktadu 3 rzedu z op6znieniem. Wplyw wartosci 3
op6znienia na stabilno$é - symulacja komputerowa.
L6 Regulacja statyczna i astatyczna. 2
L7 Kolokwium zaliczeniowe. Podsumowanie i zaliczenie zajec. 2
PROJEKTY
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Wykonanie modelu komputerowego uktadu regulacji wybranego obiektu, oraz 10

przeprowadzenie badan symulacyjnych.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Konsultacje

Strona 3/8




P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

N4 Praca w grupach

N5 Cwiczenia projektowe

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA GODZIN
FORMA AKTYWNOSCI NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikajace z planu studiow 55
Konsultacje przedmiotowe 3
Egzaminy i zaliczenia w sesji 5
dyskusje 3

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z naktadu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 50
Opracowanie wynikow 38
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 36
praca w grupach 20

SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z

210
CALEGO NAKLADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 7.00

9 SPOSOBY OCENY

Formy oceny

OCENA FORMUJACA

F1 Odpowiedz ustna
F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego
F3 Kolokwium

F4 Projekt zespotowy

OCENA PODSUMOWUJACA
P1 Egzamin pisemny

P2 Srednia wazona ocen formujacych

Strona 4/8



P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Pozytywne oceny podsumowujace

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 ocena stanu wykonania projektu indywidualnego oraz ocena przygotowania do é¢wiczen laboratoryjnych

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

Student nie posiadl w wystarczajacym stopniu wiedzy z automatycznego

NA OCENE 2.0 .
sterowania

NA OCENE 3.0 Student posiadl ogolna wiedze z automatycznego sterowania

NA OCENE 3.5 Student w dostatecznym stopniu zna tematyke automatycznego sterowania

NA OCENE 4.0 Stud.e,nt w (.ioblp,/m stopniu poznal tematyke automatycznego sterowania, potrafi
oceni¢ stabilnosé¢ uktadu

NA OCENE 4.5 Student w bardzo dobrym stopniu poznatl tematyke automatycznego sterowania

NA OCENE 5.0 Student .bieg.le zna tematyke aujcomatycznego sterowania, potrafi przeprowadzaé
optymalizacje nastaw regulatoréw

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 Studen.t nie zna w dostatecznym stopniu metod opisu podstawowych cztonéw
dynamicznych

NA OCENE 3.0 Student w dostatecznym stopniu zna metody opisu podstawowych cztonéow

k2 dynamicznych w domenie operatorowej i w przestrzeni stanéow
NA OCENE 3.5 Student w przecietnym stopniu zna metody opisu podstawowych czlonow

dynamicznych

Student w dobrym stopniu zna metody opisu podstawowych cztonow
NA OCENE 4.0 dynamicznych, potrafi konstruowaé¢ modele liniowego obiektu w postaci
transmitancji operatorowej oraz rownan stanu

Student w bardzo dobrym stopniu zna metody opisu podstawowych cztonow

NA OCENE 4.5 dynamicznych

Student biegle zna metody opisu podstawowych cztonéw dynamicznych, a takze
NA OCENE 5.0 prostych uktadéw z nich ztozonych, potrafi przeprowadzaé ich symulacje,
przeprowadzaé korekcje ich wlasnosci dynamicznych oraz oceniaé ich stabilnosé.

EFEKT KSZTALCENIA 3

Student nie potrafi samodzielnie konstruowa¢ modeli matematycznych uktadow

NA OCENE 2.0 dynamicznych
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Student potrafi samodzielnie konstruowaé¢ proste modele matematyczne uktadow

NA OCENE 3.0 dynamicznych zaré6wno w domenie operatorowej, jak i jako modele
wykorzystujace rownania rézniczkowe.
Student potrafi samodzielnie konstruowaé¢ proste modele matematyczne uktadow
NA OCENE 3.5 .
dynamicznych
Student w dobrym stopniu potrafi samodzielnie konstruowaé¢ modele
NA OCENE 4.0 ) . .
matematyczne uktadéw dynamicznych w réznych domenach.
Student w bardzo dobrym stopniu potrafi samodzielnie konstruowaé¢ modele
NA OCENE 4.5 , .
matematyczne uktadéw dynamicznych
NA OCENE 5.0 Student potrafi konstruowaé ztozone modele matematyczne uktadow
ko dynamicznych, oceniaé¢ ich uchyby, wptywy zaktocen, a takze ich stabilnosé.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Student nie zna podstawowych metod oceny jakosci uktadéw sterowania
NA OCENE 3.0 Student w dostatecznym stopniu zna podstawowe metody oceny jakosci uktadow
sterowania
NA OCENE 3.5 Student w przecietnym stopniu zna podstawowe metody oceny jakosci uktadow
sterowania
Student potrafi skonstruowaé¢ wskaznik jakosci, a nastepnie zastosowaé
NA OCENE 4.0 C ) .
podstawowy algorytm oceny jakosci uktadéw sterowania.
NA OCENE 4.5 Student bardzo dobrze zna podstawowe metody oceny jakosci uktadéw sterowania
NA OCENE 5.0 Student biegle zna podstawowe metody oceny jakosci uktadéw sterowania
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 2.0 Student nie wykazuje umiejetnosci pracy zespoltowe;j
NA OCENE 3.0 Student stabo wspoéltpracuje w zespole
NA OCENE 3.5 Student w dostatecznym stopniu wykazuje umiejetnosci pracy zespotowej
NA OCENE 4.0 Student w dobrym stopniu wykazuje umiejetnosci pracy zespotowej
NA OCENE 4.5 Student w bardzo dobrym stopniu wykazuje umiejetnosci pracy zespotowe;j
NA OCENE 5.0 Student wykazuje znakomite umiejetnosci pracy zespotowej

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT p CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
K W01 K W02 W1 W2 W3 W5
EK1 K_WI2 K_WIS8 Cel 1 Cel 2 W7 L2 L3 L7 N1 N2 N3 F1 F2 F3
K W06 K W12
EK2 - e Cel 2 Cel 3 W2 W3 W4 W9 N1 N2 N3 F1 F2 F3
K Wi8
K W01 K W02 W2 W3 W5 W7
EK3 K_W06 K_U12 Cel 3 Cel 4 W9 L2 L3 14 L6 N1 N2 N3 F1 F2 F3
K W06 K W12 W4 W5 W6 W7
EK4 K WIS K UI2 Cel 4 Cel 5 WS W9 N1 N2 N3 N5 F1 F2 F3
K K01 K K02 W7 W8 W9 14
EK5 K K03 K_KO04 Cel 6 L5 L6 L7 N3 N4 N5 F2 P1 P2

11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Kaczorek T., Dzieliniski A., Dabrowski W., Lopatka R. — Podstawy teorii sterowania (wyd.3), War-
szawa, 2009, WNT

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

[3 | Kwiatkowski W. — Podstawy teorii sterowania. wybrane zagadnienia, Warszawa, 2002, BEK Studio
[4 | Debowski A. — Automatyka.- podstawy teorii, Warszawa, 2008, WNT

[5 | Gessing R. — Podstawy automatyki, Gliwice, 2001, Wyd. Politechnik Slaskiej

essing R., Skrzywan-Kose ., Latarni . — Zbior zadari z teorii sterowania uktadami nieliniowymi,
6 | Gessing R., Sk Kosek A., Latarnik M Zbior zadan /i ja uktadami nielini ‘
Gliwice, 2006, Wyd. Politechnik Slaskiej

[7 | Kowal J. — Podstawy automatyki, Krakow, 2010, Uczelniane Wydawnictwo Naukowo-Dydaktyczne AGH

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 ] Kaczorek T. — Teoria sterowania i systemdow, Warszawa, 1993, PWN
[2 | Kudrewicz J. — Czestotliwosciowe metody w teorii nieliniowych uktadéw dynamicznych, Warszawa, 1970,
WNT

LITERATURA DODATKOWA

[1 | Doetsch G. — Praktyka przeksztatcenia Laplace’a, Warszawa, 1964, PWN
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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 REALIZACJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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