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

LAl o

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

Powinien umie¢ oblicza¢ pochodne i catki podstawowych funkcji.

Powinien umie¢ wykonywa¢ podstawowe operacje macierzowe.

Potrafi wspétpracowac z zespotem i prowadzacym w zakresie Sledzenia i rozumienia prezentowanych zagadnien i
rozwigzywania przyktadéw.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie réznych struktur uktadédw regulacji automatyczne;.

C2. Poznanie zasad tworzenia modeli matematycznych uktadéw dynamicznych.

C3. Poznanie sposobdéw oceny wtasciwosci uktaddw dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwosci.
C4. Poznanie sposobdéw oceny stabilnosci systemdw ciggtych i dyskretnych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:
PEU_WO01

PEU_W02
PEU_WO3

Z zakresu umiejetnosci:
Z zakresu kompetencji spotecznych:

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

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




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad liczba godzin:
Zadania regulacji automatycznej. Klasyfikacja i struktura uktadéw regulacji automatyczne;j.
Wyl . - g . : S P 2
Ciggte liniowe, niezalezne od czasu, uktady dynamiczne. Metody opisu: rownania rézniczkowe.
Wv2 Przeksztatcenie Laplace’a, transmitancja operatorowa, transmitancja widmowa, odpowiedzi na 2
y 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.
Wya Podstawowe elementy automatyki i ich charakterystyki - element oscylacyjny rzedu ll-go, 2
y element z opdZnieniem.
Wy5 Ukfady ztozone. Sprzezenie zwrotne, algebra schematéw blokowych, transmitancja zastepcza. 2
Wv6 Stabilnos¢ - definicje, podstawowy warunek stabilnos$ci. Kryteria stabilno$ci: Routha-Hurwitza, 2
y Michajtowa.
Wy7 Kryterium stabilno$ci Nyquist'a - kryterium lewej strony, kryterium logarytmiczne, zapas 2
y wzmochienia, zapas fazy.
Wv8 Opis ciggtych uktadéw dynamicznych w przestrzeni stanéw; powigzanie z transmitancjg uktadu. 2
y Operatorowy zapis rownan zmiennych stanu.
Wvo Uktady wielowejsciowe/wielowyjsciowe. Obserwowalnos¢ i sterowalnos¢ uktadéw. Badanie 2
y stabilnosci uktadéw w przestrzeni standw.
Wv10 Liniowe uktady dyskretne, struktura, réwnowaznos$¢ uktadéw ciggtych i dyskretnych. Impulsatory 2
y oraz ekstrapolatory.
Proste i odwrotne przeksztatcenie Z oraz réwnania réznicowe. Transmitancja Z uktadéw
Wy11 2
dyskretnych.
Odpowiedz uktadu dyskretnego w dziedzinie czasu i czestotliwosci. Algebra schematéw
Wy12 2
blokowych.
Warunki stabilnosci uktadéw dyskretnych. Przeksztatcenie transmitancji uktadéw ciggtych i
Wy13 2
dyskretnych.
Zastosowanie kryteridéw stabilnosci uktaddw ciggtych do badania stabilnosci uktadéw
Wy14 . Lo 2
dyskretnych. Kryterium stabilnosci Jury’ego.
Opis dyskretnych uktadéw dynamicznych w przestrzeni stanéw; powigzanie z transmitancjg
Wy15 L YTy 2
uktadu. Operatorowy zapis rownan zmiennych stanu.
suma godzin: 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad w tradycyjnej formie z ilustracjami multimedialnymi.
N2. Cwiczenia rachunkowe z objanieniem stosowanych metod.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny
F - formujaca w trakcie semestru
P - podsumowujaca na koniec
semestru

Numer efektu uczenia sie

Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie

FLl(w)

PEU_WO1
PEU_W02
PEU_W03

Uczestnictwo w zajeciach.

PEU_WO1
PEU_W02
PEU_W03

Egzamin koncowy.

P=0,1*F1+0,9*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJACA
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[4] GREBLICKI W., Podstawy automatyki. Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2006.
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