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KARTA MODULU/ KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

E-3EZA1-10-s5

Nazwa modutu

Teoria sterowania i systemow 1

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Control theory and systems 1

Obowigzuje od roku akademickiego

2012/2013 (aktualizacja 2017/2018)

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Elektrotechnika

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

ogoélnoakademicki

Forma itryb prowadzenia studiow

niestacjonarne

Specjalnos¢

automatyka

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Systemoéw Informatycznych
Zaktad Systemoéw Sterowania i Zarzadzania

Koordynator modutu

Dr inz. Katarzyna Rutczynska-Wdowiak

Zatwierdzit:

Dziekan WEA.Il
Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedd
miotéw

przedmiot kierunkowy

Status modutu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow
- semestr

semestrV

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy

Wymagania wstepne

Matematyka 1, 2, 3 ; Teoria obwodoéw 1, 2, 3 ;
Podstawy elektroniki 1, 2; Podstawy automatyki

Egzamin tak

Liczba punktéw ECTS 5

Fprmg p'rowadzee wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne
nia zajeé

w semestrze 16 8
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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Cel
modutu

Celem modutu jest poszerzenie wiedzy studentéw, uzyskanej w ramach przedmiotu Podstaa
wy automatyki, w zakresie analizy isyntezy liniowych ukfadéw sterowania, w tym: modeloo
wania matematycznego ukfadéw mechanicznych, elektromechanicznych, hydraulicznych,
pneumatycznych icieplnych, analizy isyntezy uktadéw w przestrzeni stanéw, zaréwno w
odniesieniu do ukltadéw jedno- jak iwielowymiarowych.

Symbo
|
efektu

Efekty ksztatcenia

wadzenia

(w/é/p/inne)

efektow kiee

odniesieniedo
efektow obb
szarowych

W 01

Ma wiedze w zakresie matematyki,
opisu i analizy uktadéw dynamicznych.

niezbedng do

Wykt./Ew.

K_Wo01

T1A W01

W 02

Ma wiedze z zakresu podstaw modelowania matee
matycznego uktadéw mechanicznych, elektromee
chanicznych, hydraulicznych, pneumatycznych i
cieplnych.

Wykt./Ew.

K_W18

T1A W02

Ma wiedze teoretyczng =z zakresu podstawowych
metod analizy ukfadéw_dynamicznych.

Wykt./Ew.

K_W18

T1A W04

W 04

Ma wiedze z zakresu analizy i projektowania linioo
wych uktadow regulacii.

"Wykt./¢w.

K_W18

T1A W04

W 05

Ma wiedze z zakresu analizy i projektowania linioo
wych ukfadéw regulacji w przestrzeni stanow.

Wykt./Ew.

K_W18

T1A W04

U 01

Potrafi analizowa¢ zjawiska zachodzgce w liniowych
uktadach regulacji, opisywa¢ je zalezno$ciami maa
tematycznymi, wyznacza¢ przebiegi czasowe podd
stawowych wielkoéci tych uktadéw, dokonaé stoo
sownych obliczen wartosci parametréw regulatoréw.

Wykt./Ew.

K_U09

T1A UO9

U 02

Potrafi zastosowa¢ odpowiednie metody analityczne
isymulacyjne do rozwigzania problemu sterowania
obiektami dynamicznymi, analizowa¢ wyniki iwyciag
gac¢ odpowiednie wnioski

Wykt./Ew.

K_U09

T1A UO8

U 03

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ proponowanych metod
analizy i projektowania do rozwigzywania typowych
zadanz zakresu regulacji podstawowych wielkosci
procesu dynamicznego

"Wykt./éw.

K_U13

T1A U15

U 04

Potrafi dokona¢ identyfikacji problemu isformutowaé
zatozenia projektowe dla typowego zadania steroo
wania obiektem

"Wykt./éw.

K_U16

T1A U14

K 01

Ma $wiadomos¢ wptywu rozwigzan przemystowych
na srodowisko irozumie pozatechniczne aspekty i
skutki tych dziatan.

Wykt./Ew.

K_KO02

T1A KO2

K 02

Ma $wiadomos¢ szybkiego postepu wiedzy z zakree
sumetod itechnik regulacji i koniecznosci ciggtego
doksztatcanie sie

Wykt./Ew.

K_KO1

T1A KO1

K 03

Potrafi mysle¢ idziata¢ tworczo

Wykt./Ew.

K_KO05

T1A KO6
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Tresci ksztatcenia:

1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu

Nr

wyy
ktadu

Tresci ksztalcenia

Odniesieni
e do
efektow
ksztatcenia

1.

Wprowadzenie. Modelowanie matematyczne uktadow mechanicznych ielekk
tromechanicznych. Roéwnania Lagrange’a.

w_01
w02
K 03

Budowa i modelowanie matematyczne uktadéw hydraulicznych i pneumatyczz
nych. Modelowanie matematyczne uktadéw cieplnych.

w_02

Podstawy identyfikacji eksperymentalnej obiektéw sterowania. Zapis uktadéw
w przestrzeni stanéw uktadéw ciggtych idyskretnych.

Ww_03
W 04
W 05

Transformacje zmiennych stanu. Rozwigzywanie ciggtych idyskretnych roww

Ww_03
w05

nanstanu.

Sterowalnos¢ i obserwowalnos¢. Metody oceny jakosci sterowania uktadow
ciggtych idyskretnych.

W_03
W 04
W_05
U 02

Wrazliwosé uktadow sterowania. Synteza uktadow liniowych —regulatory klaa
syczne.

w_03
W 04
w05
U 02

Synteza uktadow liniowych w przestrzeni stanow.

W_04
W_05
U o1
U 02
U 03
u_04
K01
K_02

Wielowymiarowe systemy sterowania. Systemy modutowe automatyki.

W_04
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2. Tresci ksztalcenia w zakresie ¢wiczen

Nr zajec
lab.

Tresci ksztalcenia

Odniesieni
e do
efektow
ksztalcenia

Modelowanie matematyczne uktadéw mechanicznych i elektromechanicznych.

Modelowanie matematyczne uktadéw hydraulicznych i pneumatycznych.

w_01
w02
K 03

Zapis uktadow w przestrzeni stanéw. Transformacje zmiennych stanu.

w_03
W 04
S

Sterowalnos¢ i obserwowalnos¢. Wielowymiarowe systemy sterowania.

7<|7<|7<|C|C
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Synteza uktadéw liniowych —regulatory klasyczne. Synteza uktadéw liniowych
w przestrzeni stanow.
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Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbo Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
| (sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci —odwotanie do konkretnych zadariprojektowych, laboratoryjnych, itp.)
efektu

W_02 Test 1—zaliczenie ¢éwiczen
W_03
W_04
U 02
U 03

W_0 Test 2 —zaliczenie ¢éwiczen
2

W_05
W_06
U 02

Test—egzamin
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D=NAKLAD PRACY STUDENTA |

Bilans punktéw ECTS

. o obciazenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziatw wyktadach 16 9.
2 | Udziatw éwiczeniach 84d.
3 | Udziatw laboratoriach
4 | Udziatw konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 12 g.
5 | Udziatw zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziatw egzaminie 4qQ.
8
9 | Liczbagodzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela akaa |40
demickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje na zajeciach wymagajaa
cych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 1,6
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | samodzielne studiowanie tematyki wyktadéw 159.
12 | samodzielne przygotowanie sie do éwiczen 254.
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 25(0.
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow
15 [ wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | wykonanie projektu lub dokumentacji
18 | Przygotowanie do egzaminu 20(0.
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 85
(suma)
21 | Liczba punktow ECTS, ktdrag student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 34
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta | 125 q.
23 Punkty ECTS za modut 5
1punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 85
Sumagodzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktow ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach zaje¢ o charaktee
rze praktycznym 34
1punkt ECTS=25-30 godzin obcigZenia studenta
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