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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Metody i algorytmy automatyki

NAZWA PRZEDMIOTU

Control Methods and Algorithms
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoOD PRZEDMIOTU WIEIK ELEKTROTECH oIIS PS6 19/20
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 3.00
SEMESTRY 1

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
1 30 0 0 15 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Przekazanie studentom wiedzy obejmujacej obszar analizy i syntezy ztozonych obiektéw sterowania z dzie-
dziny elektrotechniki.

Cel 2 Przekazanie studentom wiedzy z zakresu sterowalnosci, obserwowalnosci, odtwarzania wektora stanu i sta-
bilizacji przez sprzezenie od odtworzonego wektora stanu.
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Cel 3 Wyrobienie umiejetnosci wykorzystania opisu obiektéow sterowania w czasie dyskretnym do celéw budowy
komputerowych algorytmoéw sterowania wybranych urzadzen w dziedzinie elektrotchniki.

Cel 4 Przekazanie studentom podstawowej wiedzy w zakresie projektowania regulatoréw ze szczegdlnym uwzgled-
nieniem regulatoré6w dyskretnych dla obiektow dyskretnych.

Cel 5 Doskonalenie umiejetnosci samodzielnego myslenia i pracy zespotowe;j

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOQCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Zaliczenie przedmiotéw "Algebra liniowa" i "Analiza matematyczna"

2 Zaliczenie przedmiotow "Automatyka" i "Identyfikacja"

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student powinien posiasé¢ podstawy wiedzy z zakresu analizy i syntezy zlozonych ukladéow automa-
tyki stosowanych w dziedzinie elektrotechniki.

EK2 Wiedza Student powinien posiag$é¢ wiedze w zakresie problematyki odtwarzania wektora stanu i stabilizacji
stanu poprzez odtworzenie tego wektora.

EK3 Umiejetnosci Student powinien posiaéé umiejetnosé opisu i analizy komputerowych ukladéw sterowania
w czasie dyskretnym.

EK4 Umiejetnosci Student powinien posia$é umiejetno$é formowania warunkéw okreslonych liniowymi nieréw-
nosciami macierzowymi (LMI) w zastosowaniu do zagadnien sterowania uktadow dyskretnych w dziedzinie
elektrotechniki.

EK5 Kompetencje spoleczne Student powinien zdoby¢ i udoskonali¢ umiejetnosé pracy zespotowej

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

TEMATYKA ZAJEC LiczBa

Lp . h
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Przedstawienie najwazniejszych metod obliczeniowych opisu ciaglych
W1 i dyskretnych uktadoéw sterowania, w tym metod znajdujacych zastosowanie 2
w stabilizacji obiektu na podstawie odpowiedzi prébkowanej w czasie.

Problemy sterowalnosci i obserwowalnosci stacjonarnych uktadéw liniowych,

w2 pojecie postaci kanonicznej sterowalnej. Przyktad. 2

W3 Realizacja liniowego sprzezenia od wektora stanu. Przyktad. 2
Wyznaczanie wektora stanu w sposob posredni poprzez wykorzystanie rownania

W4 . ) . 3
wyjscia, posta¢ kanoniczna obserwowalna, obserwator zredukowany.
Stabilizacja ukladu cigglego przy zastosowaniu sprzezenia od odtworzonego

W5 3
wektora stanu. Przyktad.

W6 Stabilizacja uktadu w przypadku dyskretnego w czasie pomiaru sygnaltu 3

wyjsciowego. Przyktad.
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WYKLADY

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Projektowanie regulatorow metoda przesuwania biegunéw: regulator od stanu,

W7 S 3
regulator z dodatkowa petla sprzezenia zwrotnego, regulator z obserwatorem stanu.
Projektowanie regulatoréw metoda wielomianowa. Problem wykorzystania cech

W8 charakterystycznych sterowanego obiektu. Problem nakladania dodatkowych 2
ograniczen.

W9 Problem wykorzystania liniowych nier6wnosci macierzowych (LMI) w algorytmach 3
sterowania. Konstrukcja warunkéw LMI w projektowaniu regulatora od stanu.

Analiza odpornosci ukladéw sterowania. Warunek LMI okreslajacy odporna

W10 L 2
stabilno$¢ uktadu.

W11 Metoda projektowania regulatora poprzez ksztaltowanie charakterystyki 5
amplitudowe;.

Liniowe nieréwnosci macierzowe dla dyskretnych uktadéw sterowania.

W12 Oszacowania norm transmitancji dyskretnych. Projektowanie dyskretnego 3
regulatora statycznego od stanu.

LABORATORIA KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

K1 Badanie sterowalnosci modelu odwréconego wahadla umocowanego na 5
poruszajacym sie wozku.

K2 Badanie sterowalnosci zlinearyzowanego modelu zyroskopu o swobodnych osiach 3
zawieszenia.

Opracowanie ukladu stabilizacji dla modelu symulacyjnego obiektu 2 rzedu (stan:

K3 polozenie i predkosé). Do stabilizacji potozenia nalezy zastosowaé liniowe 2
sprzezenie zwrotne od odtworzonego wektora stanu.

Badania symulacyjne dynamiki przy rozdzielaniu wspoétrzednych wektora stanu

K4 uktadu dyskretnego 3 rzedu w przypadkach: pojedynczych wartosci wlasnych 3
rzeczywistych, podwojnej wartosci wlasnej rzeczysistej.

Symulacja dynamiki uktadu o typowej strukturze uktadu zamknietego o sprzezeniu

K5 zwrotnym od stanu. Przeprowadzenie procedury doboru regulatora metoda 2
przesuwania biegunow.

K6 Zajecia wprowadzajace, kolokwium i zaliczenie zajeé 3

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady
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N2 Cwiczenia laboratoryjne
N3 Konsultacje

N4 Praca w grupach

N5 Dyskusja

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA GODZIN
FORMA AKTYWNOSCI NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikajace z planu studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2
dyskusja 2

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

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 10
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 8
praca w grupach 1

SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z
CALEGO NAKLADU PRACY STUDENTA

90

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY

Przewidziano krotki sprawdzian pisemny przeprowadzany w toku wykltadu

OCENA FORMUJACA

F1 Odpowiedz ustna

F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

P2 Kolokwium
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WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Zaliczenie sprawdzianu pisemnego obejmujacego tresci wykladu oraz pozytywna ocena podsumowujaca

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Ocena aktywnosci jest przeprowadzana na konsultacjach

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

Student nie posiadl w wystarczajacym stopniu wiedzy z zakresu podstawowych

NA OCENE 2.0 metod i algorytmoéw automatyki

NA OCENE 3.0 Stu.dent w dosta‘}cecznym stopn.iu posiadt wiedze z zakresu analizy i syntezy
zlozonych uktadow automatyki

NA OCENE 3.5 Student w ’przeciqtnym s.topniu zna tematyke z zakresu podstawowych metod
i algorytmoéw automatyki
Student w dobrym stopniu posiadl wiedze z zakresu analizy i syntezy ztozonych

NA OCENE 4.0 , . . , .
ukladow automatyki oraz stosowanych metod i algorytméw automatyki

NA OCENE 4.5 StudenF w bardzo,dobrym stopr.uu poznal tematyke z zakresu podstawowych
metod i algorytmoéw automatyki

NA OCENE 5.0 Student biegle zna tematyke z zakresu analizy i syntezy ztozonych uktadéow

automatyki oraz metod i algorytméw automatyki

EFEKT KSZTALCENIA 2

Student nie zna w wystarczajacym stopniu problematyki odtwarzania

NA OCENE 2. . e
OCENE; 2.0 i stabilizacji wektora stanu

NA OCENE 3.0 Student stabo zna problematyke odtwarzania i stabilizacji wektora stanu.

Student w przecietnym stopniu zna problematyke odtwarzania i stabilizacji

NA OCENE 3.5
wektora stanu.

Student w dobrym stopniu zna problematyke odtwarzania i stabilizacji wektora

NA OCENE 4. . L . .
OCENE 4.0 stanu, nie wykazuje si¢ jednak kreatywnoscia w tym zakresie.

NA OCENE 4.5 Student w bardzo dobrym stopniu zna problematyke odtwarzania i stabilizacji
wektora stanu.

NA OCENE 5.0 Student biegle zna problematyke odtwarzania i stabilizacji wektora stanu

ko i potrafi samodzielnie przedstawiaé¢ koncepcje rozwigzan w tym zakresie.
EFEKT KSZTALCENIA 3

Student nie potrafi samodzielnie konstruowa¢ modeli matematycznych

NA OCENE 2.0 . .
dyskretnych uktadéw dynamicznych

NA OCENE 3.0 Student w dostatecznym stopniu potrafi samodzielnie konstruowaé¢ dyskretne

modele matematyczne uktadéw dynamicznych
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Student w przecietnym stopniu potrafi samodzielnie konstruowaé dyskretne

NA OCENE 3. .
OCENE 3.5 modele matematyczne ukltadéw dynamicznych

Student w dobrym stopniu potrafi samodzielnie konstruowa¢ dyskretne modele
NA OCENE 4.0 ) .

matematyczne uktadéw dynamicznych

Student w bardzo dobrym stopniu potrafi samodzielnie konstruowaé dyskretne
NA OCENE 4.5 , .

modele matematyczne uktadéw dynamicznych

Student biegle potrafi samodzielnie konstruowaé dyskretne modele matematyczne
NA OCENE 5.0 , .

uktadéw dynamicznych

EFEKT KSZTALCENIA 4

Student nie zna podstawowych metod okreslania warunkéw LMI w zastosowaniu
NA OCENE 2.0 . .

do zagadnieni sterowania.

Student stabo zna podstawowe metody okreslania warunkéw LMI w zastosowaniu
NA OCENE 3.0 . .

do zagadnien sterowania.
NA OCENE 3.5 Student w przecu;tpym stopniu .ZI}a podstawowe metody okreslania warunkéw

LMI w zastosowaniu do zagadnienn sterowania.

Student w dobrym stopniu zna podstawowe metody okreslania warunkéw LMI
NA OCENE 4.0 . . .

w zastosowaniu do zagadnieil sterowania.

Student w bardzo dobrym stopniu zna podstawowe metody okreslania warunkdow
NA OCENE 4.5 . . .

LMI w zastosowaniu do zagadnieni sterowania.

Student potrafi biegle stosowaé¢ podstawowe metody okreslania warunkéw LMI
NA OCENE 5.0 . . .

w zastosowaniu do zagadnieil sterowania.

EFEKT KSZTALCENIA 5

NA OCENE 2.0 Student nie wykazuje umiejetnosci pracy zespoltowe;j
NA OCENE 3.0 Student stabo wspotpracuje 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 zespolowej
NA OCENE 4.5 Student w bardzo dobrym stopniu wykazuje umiejetnosci pracy zespolowej
NA OCENE 5.0 Student wykazuje znakomite umiejetnosci pracy zespoltowej

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 W03 W1 W2 W3 K1
EK1 K W12 Cel 1 Cel 2 K2 K3 N1 N2 N3 F1 F2
K W01 K W02 W3 W4 W9 K1
EK2 K_W03 Cel 2 Cel 3 K3 K5 N1 N2 N3 F1 F2
K_ W03 K_ W07 Cel 2 Cel 3 W5 W6 W7 W8
EK3 K W12 K Uo1l eC 1 46 W9 K3 K4 K5 N1 N2 N3 F1 F2
K U10 K_U22 © K6
K W01 K W02
K U01 K _U08 W7 W8 W9 W10
EK4 K _UI0K_UI12 Cel 3 Cel 4 K4 K5 K6 N1 N2 N3 N5 F1 F2
K _U16
K K01 K_ K02
EK5 K K03 K_K04 Cel 5 W8 K3 K6 N2 N4 N5 P1 P2

11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Klamka J. — Controllability of Dynamical Systems, Warszawa, 1991, PWN, Kluwer Academic Publishers
[2 | Gessing R. — Podstawy automatyki, Gliwice, 2001, Wyd. Politechniki Slaskiej

[3 | Kwiatkowski W. — Podstawy teorii sterowania. wybrane zagadnienia, Warszawa, 2002, BEK Studio

[4 ] Koziviski W. — Projektowanie regulatoréw, Warszawa, 2004, Wydawnictwo Politechniki Warszawskiej

[5 | Gessing R., Skrzywan-Kosek A., Latarnik M. — Zbidr zadan z teorii sterowania uktadami nieliniowymi,
Gliwice, 2006, Wyd. Politechniki Slaskiej

[6 | Gorecki H. — Optymalizacja i sterowanie systemdéw dynamicznych, Krakow, 2006, Uczelniane Wyd. Naukowo-
Dydaktyczne AGH

[7 ] Byrski W. — Obserwacje i sterowanie w systemach dynamicznych, Krakéw, 2007, Uczelniane Wyd. Naukowo-
Dydaktyczne AGH

LITERATURA UZUPELNIAJACA

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

[2 | Biatas S. — Odporna stabilnosé wielomiandw i macierzy, Krakow, 2002, Uczelniane Wyd. Naukowo-Dydaktyczne
AGH

[3 | Skoczowski S., Osypiuk R., Pietrusewicz K. — Odporna regulacja PID o dwdch stopniach swobody
w praktyce, Warszawa, 2006, PWN SA

Strona 7/8



P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

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)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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