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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw Przedmiot ksztatcenia ogélnego

Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
studiow - semestr studia niestacjonarne | Semestr Il|

Wymagania wstepne

Matematyka, Fizyka

Egzamin (TAK/NIE) TAK
Liczba punktéw ECTS 6
Forma prowadzenia zajeé¢ wyktad éwiczenia Iak;:)urr?qto— projekt inne

studia

Liczba godzin | stacjonarne: 30 15 30

w semestrze i
s‘gudla _ . 18 9 18
niestacjonarne:




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma wiedze na temat podstawowych poje¢ z zakre-
Wiedza woi |SY autqmatykl, potrafl wytffumaczyc dlgla’fanle' i AIEP1_WO1
wskaza¢ zasady prawidtowej eksploatacji uktadow
automatyki.
W02 | Zna metody opisu i analizy uktadow liniowych. Q:Egi—wgg
W03 Zna podstawowe pojecia i kryteria stabilnosci ukta- AiEPl:WO7
dow ciagtych i dyskretnych. AIEP1 W08
AIEP1_WO04
AIEP1_WO05
Ma elementarng wiedze w zakresie identyfikaciji, A!EPl_WOG
, ) - L . AIEP1_WO07
W04 | projektowania uktadow regulacji i praktycznego ich AEP1 W09
stosowania. AIEP1_ W10
AIEP1_W12
AIEP1 W13
Potrafi przeanalizowaé prace uktadow automatyki;
U0l |wyznaczy¢ podstawowe charakterystyki oraz zba-| AIEP1_UO1
dac stabilno$¢ uktadow ciggtych i dyskretnych.
U02 Pﬁtrgf’l p((j)sluzyg sie r:netodaml analizy i syntezy AIEP1_U04
Umiejetnosci uktadéw dynamicznych. e
I —
Potrafi zaprojektowac uktad regulacji. Potrafi wyko-| AIEP1_U08
Uo3 |rzysta¢ wybrane metody identyfikacji obiektéw dy-| AIEP1 _U10
namicznych. AIEP1_U13
AIEP1 U15
KO1 Rozwunq’f gmlejetnosc komunikowania sie i pracy AIEP1_KO3
Kompetencje ZESpO (.DWGJ' - -
spoleczne Ma swiadomos¢ wptywu nowoczesnych rozwigzan | AIEP1_KO01
K02 |stosowanych w uktadach automatyki na pozatech-| AIEP1_K02
niczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskie;. AIEP1 K04

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe




Wyktad

1. Podstawowe pojecia z zakresu automatyki, m.in. obiekt, sygnat wejsciowy,
sygnat wyjsciowy, zakitdcenia, uchyb, sprzezenie zwrotne, ukfad otwarty,
uktad zamkniety, uktady automatycznej regulacji.

2. Uktad ciagty, definicja i wlasnosci transformaty Laplace’a.

3. Metody odwrotnego przeksztatcenia Laplace’a i praktyczne ich stosowanie.
4. Uktad dyskretny, definicja i wtasnosci przeksztatcenia Z.

5. Metody odwrotnego przeksztatcenia Z i praktyczne ich stosowanie.

6. Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe uktadéw ciggtych i dyskret-
nych.

7. Transmitancja operatorowa i widmowa uktadow ciggtych i dyskretnych.

8. Klasyczne metody analizy uktadow ciggtych i dyskretnych.

9. Podstawy zapisu uktaddéw w przestrzeni stanéw.

9. Operatorowe metody analizy uktadéw regulacji.

10. Podstawowe cziony dynamiczne.

11. Stabilnos¢ uktadow ciggtych i dyskretnych; wybrane kryteria stabilnosci.
12. Sformutowanie problemu identyfikacji obiektow dynamicznych. Podstawy
metod klasycznych i algorytmdéw genetycznych w automatyce.

13. Podstawy regulatorow.

Cwiczenia

1. Metody odwrotnego przeksztatcenia Laplace’a i przeksztatcenia Z.

2. Wyznaczanie charakterystyk czasowych i czestotliwosciowych.

3. Klasyczne metody analizy.

4. Operatorowe metody analizy.

5. Podstawy zapisu uktadoéw w przestrzeni stanéw.

6. Analiza stabilnosci uktaddw z zastosowaniem podstawowych kryteriow.

Laboratorium

Wyznaczanie charakterystyk czasowych. Podstawowe sygnaty pobudzajgce.
Charakterystyki czestotliwosciowe.

Wybrane metody wyznaczania parametrow podstawowych cztonéw dyna-
micznych.

Analiza obiektu dynamicznego. Okreslenie stabilnosci z zastosowaniem kry-
terium Hurwitza. Przedstawienie uktadow w przestrzeni stanow.

Identyfikacja obiektu dynamicznego z zastosowaniem wybranych metod kla-
sycznych i algorytmu genetycznego.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc x)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny

Wwo01 X X
W02 X X
W03 X X
Wo4 X X
uol X X X
uo2 X X X
uo3 X X X
K01 X X X
K02 X X X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rm’i\ Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
Wyktad Egzamin pisemny Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu
.- . : . Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwiéw w trakcie
Cwiczenia Zaliczenie Zajoc
Laboratorium | Zaliczenie Uzyskgme co najmn[ej’50 % punktow z kolokwidw i spra
wozdan w trakcie zaje¢

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéow ECTS

Obciazenie studenta ngz‘tta
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wic|L|P|S|W|C]L|P|S h
© | studiow 30 | 15 | 30 18| 9 |18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2|1 2|2 2|1 2|2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale 81 51 h

nauczyciela akademickiego

Liczba punktéw ECTS, ktérg student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 3,24 2,04 ECTS
nauczyciela akademickiego

Liczba godzin samodzielnej pracy

S studenta 69 99 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 2,76 3,96 ECTS
pracy

7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami 45 27 h

o charakterze praktycznym

Liczba punktéw ECTS, ktéra student
8. | uzyskuje w ramach zaje¢ 1,80 1,08 ECTS
o charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie praca stu-

9. denta 150 150 h
10, Punkty ECTS za n.10du'% N 6 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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