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Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow

Przedmiot ksztatcenia ogélnego

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

Wymagania wstepne

Matematyka, Fizyka, Elektrotechnika, Podsta-
wy elektroniki 1; Uktady elektroniczne; Pod-
stawy automatyki

Egzamin (TAK/NIE) TAK
Liczba punktéw ECTS 5
Forma prowadzenia zajeé¢ wyktad éwiczenia Iak;iourre:]to- projekt inne

studia

Liczba godzin | stacjonarne: 30 30

w semestrze i
studia _ 18 18
niestacjonarne:




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Wiedza Wo1 Ma wiedze teoretyczng z zakresu podstawowych| AIEP1 W07
metod analizy uktadéw dynamicznych. AIEP1 W08
Ma wiedze z zakresu projektowania/identyfikacji AEP1 WO7
W02 |liniowych uktadow regulacji. Ma wiedze z zakresu AEPL
: SR . - iEP1_WO08
projektowania nieliniowych uktadéw regulacji. —
W03 Ma wiedze z zakresu klasycznych i nowoczesnych| AIEP1 W07
metod doboru parametréw regulatorow. AIEP1 W08
Ma wiedze z zakresu podstaw i zastosowan metod
W04 optymalizacji statycznej. Ma wiedze z zakresu wy-| AIEP1 WO07
branych metod sztucznej inteligencji i ich zastoso-| AIEP1_WO08
wan w automatyce.
Potrafi analizowa¢ zjawiska zachodzgce w linio-
wych i nieliniowych ukfadach regulacji, opisywac je
Uo1L zaleznosciami matematycznymi, wyznacza¢ prze-| AIEP1_UO06
biegi czasowe podstawowych wielkosci tych ukta-| AIEP1_UO7
déw, dokona¢ stosownych obliczen wartosci para-
metréw regulatorow.
Umiei . Potrafi zastosowa¢ odpowiednie metody analitycz-
miejetnosci . . . .
ne i symulacyjne do rozwigzania problemu stero- .
uo2 . ) . : . ) , oo AIEP1_U04
wania obiektami dynamicznymi, analizowac wyniki i -
wyciggac¢ odpowiednie wnioski.
Potrafi oceni¢ przydatno$¢ proponowanych metod
U03 anallz’y i projektowania d(?_ rozwigzywania typowyg:h_ AIEP1 U10
zadan z zakresu regulacji podstawowych wielkosci -
procesu dynamicznego.
Potrafi dokona¢ identyfikacji problemu i sformuto-
Uo4 |wac zatozenia projektowe dla typowego zadania| AIEP1_U08
sterowania obiektem.
Ma swiadomos¢ szybkiego postepu wiedzy z za-
Kompetencje K01 |kresu metod i technik regulacji i koniecznosci cig-| AIEP1_KO01
spoteczne gtego doksztatcania sie.
K02 | Potrafi mysle¢ i dziata¢ twoérczo. AIEP1_KO1

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé”

Tresci programowe




Wykfad

ouprwNE

7.

8.
9.
10.
11.

12.
13.

Wybrane metody przestrzeni stanéw. Transformacje zmiennych stanu.
Analiza stabilnosci z zastosowaniem wybranych kryteriow.
Sterowalnosc¢ i obserwowalnos¢.

Metody obliczania uchybu.

Wybrane metody oceny jakosci sterowania uktadéw regulacji.
Synteza uktaddw liniowych. Regulatory. Dobor parametrow regulato-
réw z uwzglednieniem nowoczesnych metod.

Sformutowanie problemu optymalizacji statycznej. Wybrane metody
sztucznej inteligencji w automatyce c.d.

Projektowanie uktadow liniowych.

Wprowadzenie do uktadéw nieliniowych-podstawowe pojecia.
Metody opisu i analizy uktadow nieliniowych.

Linearyzacja uktadéw nieliniowych.

Stabilnos¢ uktaddéw nieliniowych.

Projektowanie ukfadéw nieliniowych.

Laboratorium

Analiza stabilnosci uktadow regulacji z zastosowaniem wybranych kryteriow
stabilnosci. Sterowalnos¢ i obserwowalnos¢. Serwomechanizm liniowy.
Regulacja dwupotozeniowa. Plaszczyzna fazowa.
obiektu dynamicznego z zastosowaniem wybranych metod (klasycznych,
sztucznej inteligencji - rozszerzenie). Dobér parametrow regulatoréw.
Zastosowania/Projektowanie wybranych systemow automatyki.

Identyfikacja wybranego

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny

wo1 X
w02 X
wo03 X
W04 X
uo1 X X X
uo2 X X X
uo3 X X X
uo4 X X X
K01 X X X
K02 X X X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.m]f Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
Wyktad Egzamin pisemny Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu

Laboratorium

Zaliczenie

Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwium/kolokwiéw
oraz sprawozdan w trakcie zajeé

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS




Obciazenie studenta nf)i‘tta
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem WicJL|P WiCc]L|P|S h
© | studiow 30 30 18 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
< nauczyciela akademickiego 64 40 .
Liczba punktéw ECTS, ktérg student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,56 1,6 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5 studenta 61 85 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 2,44 3.4 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami
£ o charakterze praktycznym 30 18 L
Liczba punktéw ECTS, ktérg student
8. | uzyskuje w ramach zajeé 1,2 0,72 ECTS
o charakterze praktycznym
Sumaryczne obciazenie praca stu-
9. denta 125 125 h
10, Punkty ECTS za rrllodu'% - ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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