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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Teoria sterowania

NAZWA PRZEDMIOTU

Control Theory
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU AT704
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBA pUNKTOW ECTS 4.00
SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
2 9 9 0 9 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie si¢ z podstawami teoretycznymi sterowania w ukltadach dyskretnych i ciaglych

Kod archiwizacji: 611F94D3
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Znajomosé metod rozwiazywania réwnai rézniczkowych zwyczajnych i czastkowych.

2 Posiadanie wiedzy z zakresu transformaty Laplace’a

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Zna metody matematyczne stuzace do rozwiazywania zagadnien inzynierskich z zakresu automatyki
i robotyki w szczeg6lnosci sterowania uktadami cigglymi i dyskretnymi, z uwzglednieniem opisu macierzowego,
rézniczkowego i catkowego.

EK2 Wiedza Ma podbudowana teoretycznie szczegblowa wiedze dotyczaca sterowania maszyn, urzadzein, proce-
sow i systemow, szczegblnie w zakresie wybranej przez siebie specjalnosci ale rowniez w szerszym zakresie
inzynierskim.

EK3 Umiejetnosci Potrafi opisa¢ matematycznie, tworzac modele analityczne lub numeryczne, podstawowe pro-
blemy o charakterze inzynierskim z zakresu studiowanej dyscypliny.

EK4 Kompetencje spoleczne Ma swiadomo$é wpltywu techniki i technologii na srodowisko, stosunki miedzy-
ludzkie, bezpieczeristwo i poziom zycia spoteczenstwa. Podejmujac decyzje, bierze pod uwage te aspekty swojej
dziatalnosci.

6 TRESCI PROGRAMOWE

LABORATORIUM KOMPUTEROWE
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Budowa modeli symulacyjnych uktadéw sterowania i automatycznej regulacji
K1 . R 3
w programie Matlab-Simulink.
K2 Synteza uktadu sterowania dla kryterium kwadratowego. 2
K3 Rozwigzywanie probleméw mini-maksowych. 2
K4 Wrazliwosé parametryczna uktadéw sterowania. 2
CWICZENIA
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
C1 Budowa modeli matematycznych uktadéw sterowania automatycznego. 3
C2 Badanie sterowalnosci i obserwowalnosci uktadéw liniowych z wykorzystaniem 3
modeli matematycznych.
C3 Konstruowanie funkeji Lapunowa w badaniu stabilnosci uktadu nieliniowego. 3
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WYKEAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

W1 Modele matematyczne uktadéw sterowania i automatycznej regulacji; uktady 1
liniowe i nieliniowe.

W2 Metody Lapunowa badania stabilnosci liniowych i nieliniowych uktadéw 5
dynamicznych.

W3 Sterowanie optymalne; zasada Hamiltona, problemy liniowo kwadratowe. 2

W4 Programowanie dynamiczne Bellmana, zasada maksimum Pontriagina. 2

W5 Optymalizacja wielokryterialna w teorii sterowania. 2

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady
N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Zadania tablicowe

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 0
Konsultacje przedmiotowe 18
Egzaminy i zaliczenia w sesji 15

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 20
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 20
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 93
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00
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9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Test
F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F3 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 a. uzyskanie pozytywnej oceny z kazdego efektu ksztalcenia.
W2 b. wykonanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych.

W3 c. zaliczenie kolokwium.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Nie spelnia wymagan na ocene 3.

NA OCENE 3.0 Zna podstawowe modele matematyczne uktadéw sterowania.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 Nie spelnia wymagan na ocene 3.

NaA OCENE 3.0 Zna metody projektowania uktadéw sterowania.
NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 Nie spelnia wymagan na ocene 3.
NA OCENE 3.0 Posiada umiejetno$é¢ wykonywania symulacji komputerowych uktadéw sterowania.
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NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0

Nie spelnia wymagan na ocene 3.

NA OCENE 3.0

Ma $wiadomosé wpltywu techniki na §rodowisko.

NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT bo SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 K2 W01 Cel 1 K1 K2 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1
EK2 K2 W09 Cel 1 K3 K4 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1
EK3 K2 UP09 Cel 1 W5 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1
EK4 K2 K02 Cel 1 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Bubnicki Z. — Teoria i algorytmy sterowania, Warszawa, 2005, PWN
[2 | Kaczorek T. — Teoria sterowania, t1, t2., Warszawa, 1977, PWN

[3 | Petczewski W. — Teoria sterowania, Warszawa, 1980, WNT
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LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 ] Gérecki H. — Optymalizacja systemow dynamicznych, Warszawa, 1993, PWN

[2 | Hejmo W. (Red.) — Sterowanie robotami i manipulatorami przemystowymi. Modele i metody matematyczne,

Krakow, 1997, Skrypt Politechniki Krakowskiej
[3 | Klamka J. — Sterowalnosé uktadow dynamicznych, Warszawa, 1990, PWN

[4 | Zabczyk J. — Zarys matematycznej teorii sterowania, Warszawa, 1991, PWN

[5 | Bishop R.H. — Modern control systems analysis and design using Matlab and Simulink, California, 1997,

Addison Wesley Longman, Inc

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

prof. dr hab. inz. Stanistaw Michalowski (kontakt: pmmichal@cyf-kr.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 prof. dr hab. inz. Stanistaw Michalowski (kontakt: pmmichal@cyf-kr.edu.pl)
2 dr inz. Stefan Chwastek (kontakt: chwastek@mech.pk.edu.pl)
3 dr inz. Janusz Pobedza (kontakt: pmpobedz@cyf-kr.edu.pl)

4 mgr inz. Andrzej Czerwinski (kontakt: ac@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy osob prowadzacych przedmiot)

(dziekan)
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