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WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENC)I

1. Powinien zna¢ podstawowe zagadnienia z zakresu algebry, analizy matematycznej i réwnan rézniczkowych.
2. Powinien zna¢ podstawy rachunku zespolonego i funkcji zespolonych.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie réznych struktur uktadéw regulacji automatyczne;.

C2. Poznanie zasad tworzenia modeli matematycznych uktadéw dynamicznych.

C3. Poznanie sposobdéw oceny wiasciwosci uktaddw dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwosci.
C4. Poznanie sposobdw oceny stabilnosci systeméw ciagtych i dyskretnych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:
PEU_WO01

PEU_W02

Z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1

PEU_U02

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1

Ma uporzadkowang wiedze w zakresie podstawowych wiadomosci o metodach analizy systeméw dynamicznych
ciggtych i dyskretnych.
Ma wiedze w zakresie oceny stabilnosci systeméw ciggtych i dyskretnych.

Potrafi analizowa¢ dynamiczny system ciagty i dyskretny automatyki, umie stworzy¢ model matematyczny
systemu dynamicznego. Potrafi oceni¢ wtasciwosci okreslonego systemu automatyki.

Potrafi stosowad podstawowe metody opisu systeméw dynamicznych, okresla¢ zakres ich stabilnosci i
wiasciwego funkcjonowania.

Potrafi wspdtpracowac z zespotem przy realizacji ztozonego zadania inzynierskiego petnigc powierzong role w
zespole, potrafi wykona¢ przydzielone zadania zgodnie z harmonogramem prac.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad

liczba godzin:

Zadania regulacji automatycznej. Klasyfikacja i struktura uktadéw regulacji automatyczne;j.

Wyl Ciagte liniowe, niezalezne od czasu, uktady dynamiczne. Metody opisu: réwnania rézniczkowe. 2
Wy2 Przeksztatcenie Laplace’a, transmitancja operatorowa, transmitancja widmowa, odpowiedzi na 2
typowe wymuszenia.
Podstawowe elementy uktadéw regulacji automatycznej: element proporcjonalny, inercyjny,
Wy3 catkujacy - idealny i rzeczywisty, rézniczkujacy - idealny i rzeczywisty, element inercyjny rzedu 2
Il-go.
Wy4 Podstawowe elementy automatyki i ich charakterystyki - element oscylacyjny rzedu ll-go, 2
element z opdZnieniem.
Wy5 Uktady ztozone. Sprzezenie zwrotne, algebra schematéw blokowych, transmitancja zastepcza. 2
Wy6 Stabilnos¢ - definicje, podstawowy warunek stabilnos$ci. Kryteria stabilno$ci: Routha-Hurwitza, 2
Michajtowa.
Wy7 Kryterium stabilno$ci Nyquist'a - kryterium lewej strony, kryterium logarytmiczne, zapas 2
wzmochienia, zapas fazy.
Wys Liniowe uktady dyskretne, struktura, réwnowaznos$¢ uktaddw ciggtych i dyskretnych. Impulsatory 2
oraz ekstrapolatory.
Wy9 Proste i odwrotne przeksztatcenie Z oraz réwnania réznicowe. Transmitancja Z uktadéw 2
dyskretnych.
W Odpowiedz uktadu dyskretnego w dziedzinie czasu i czestotliwosci. Algebra schematéw
y10 2
blokowych.
W Warunki stabilnosci uktadéw dyskretnych. Przeksztatcenie transmitancji uktadéw ciggtych i
yll 2
dyskretnych
W Zastosowanie kryteridéw stabilnosci uktaddw ciggtych do badania stabilnosci uktadéw
y12 . N ) 2
dyskretnych. Kryterium stabilnosci Jury’ego.
Wy13 Opis ciggtych uktadéw dynamicznych w przestrzeni standw; powigzanie z transmitancjg ukfadu. 2
Operatorowy zapis rownan zmiennych stanu.
W Uktady wielowejsciowe/wielowyjsciowe. Obserwowalnos¢ i sterowalnos¢ uktadéw. Badanie
yl4 0 ) : . 2
stabilnosci uktadéw w przestrzeni standw.
Wy15 Opis dyskretnych uktadéw dynamicznych w przestrzeni stanéw; powigzanie z transmitancjg 2
uktadu. Operatorowy zapis réwnan zmiennych stanu.
suma godzin: 30
Forma zajec - ¢wiczenia liczba godzin:
cwl Opis uktadéw liniowych ciggtych za pomoca réwnan rézniczkowych. Okreslenie odpowiedzi uktadu 5
dla podanych warunkéw poczatkowych i typowego wymuszenia.
Przeksztatcenie Laplace’a: okreslenie transformaty podstawowych funkgji, transmitancja uktadu
Cw2 opisanego za pomoca réwnania rézniczkowego, transformata odpowiedzi na typowe wymuszenia. 2
Transmitancja i funkcja wagi.
cw3 Odwrotna transformata Laplace’a: metoda rozktadu na utamki proste, metoda residuum. Zwigzek 2
pomiedzy dziedzing czasu i dziedzing czestotliwosci.
Cwa Badanie charakterystyk czasowych i czestotliwoSciowych typowych elementéw automatyki. Zasady ?
tworzenia charakterystyk logarytmicznych.
¢ws Wyznaczanie transmitancji zastepczej uktadéw ztozonych. Zera i bieguny transmitancji w uktadzie 2
otwartym i ze sprzezeniem zwrotnym.
Badanie stabilnosci: zwigzek pomiedzy transmitancjg uktadu i odpowiedzig na ograniczone
Cwé wymuszenie. Badanie stabilnosci uktadéw na podstawie kryterium Routha-Hurwitza oraz kryterium 2
Michajtowa.
¢ Badanie stabilnosci uktadéw zamknietych na podstawie petnego i uproszczonego kryterium
w7 . P ) . 2 . 2
Nyquista. Okreslanie zapasu fazy i zapasu wzmocnienia uktadéw zamknietych.
¢ Badanie stabilnosci uktadéw zamknietych na podstawie petnego i uproszczonego kryterium
w8 . P . o 2 . 2
Nyquista. Okreslanie zapasu fazy i zapasu wzmocnienia uktadéw zamknietych.
Uktady dyskretne: wyznaczanie granicznej czestotliwosci prébkowania sygnatéw ciagtych.
Cwo9 Transformata Laplace’a sygnatu dyskretnego: okreslanie postaci operatorowej i widmowej 2
typowych sygnatow.
” Okreslanie transformaty Z, na podstawie znanych funkgji ciggtych w dziedzinie czasu oraz ich
Cwl0 , : . . 2
transformat Laplace’a. Obliczanie odwrotnej transformaty Z.
Cwll Okreslanie transmitancji Z uktadéw dyskretnych. Obliczanie ich odpowiedzi na typowe wymuszenia. 2
cwl2 Badanie stabilnosci uktadéw dyskretnych: zastosowanie kryteriéw odnoszacych sie do uktadéw 5
ciggtych oraz kryterium Jury’ego
¢wi3 Badanie stabilnosci uktadéw dyskretnych: zastosowanie kryteriéw odnoszacych sie do uktadéw )
ciggtych oraz kryterium Jury’'ego
¢ Wyznaczanie réwnah stanu oraz odpowiadajgcych im modeli na podstawie transmitancji
wl4 . ; P - . 2
operatorowej uktadu. Badanie obserwowalnosci i sterowalnosci uktadéw.
Cwi5 Kolokwium zaliczeniowe 2
suma godzin: 30




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. wyktad w tradycyjnej formie z ilustracjami multimedialnymi.
N2. cwiczenia rachunkowe z objasnieniem stosowanych metod

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny
F - formui i . . . i .
P_Ogggézgogjjgcg’ﬁ;ifnﬁg“ Numer efektu uczenia sie Sposadb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
semestru
PEU_WO01 . _
F1(w) PEU W02 Uczestnictwo w zajeciach
PEU_WO01 . .
F2(w) PEU W02 Egzamin kohcowy
P(w) P=0,1*F1+0,9*F2
PEU_UO1
F1(c) PEU_U02 Aktywnos¢ na zajeciach, sprawdziany dotyczace ostatniego materiatu
PEU_KO01
PEU_UO1
F2(c) PEU_UO02 Kolokwium zaliczeniowe
PEU_KO01
P(c) P=0,2*¥F1+40,8*F2
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