POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2021/2022

Wydziat Inzynierii Elektrycznej i Komputerowe;j

Kierunek studiéw: Elektrotechnika i Automatyka Profil: Ogolnoakademicki
Forma sudiéw: niestacjonarne Kod kierunku: E3
Stopien studiéw: Il

Specjalnosci: Elektroenergetyka,Elektryczne urzadzenia sterowania,Informatyczne systemy automatyki,Monitoring
i diagnostyka uktadéw elektrycznych,Wspoétczesne systemy trakgji elektrycznej

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Metody i algorytmy automatyki

NAZWA PRZEDMIOTU

Automation methods and algorithms
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WIEIK ELEKTRO _OD_2019/2020 oIIN PW1 21/22
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty wybieralne
LiczBA PUNKTOW ECTS 3.00
SEMESTRY 1

2 RoODzAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
1 18 0 0 15 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Przekazanie studentom wiedzy obejmujacej obszar analizy i syntezy ztozonych obiektow sterowania z dzie-
dziny elektrotechniki.

Cel 2 Przekazanie studentom wiedzy z zakresu sterowalnosci, obserwowalnosci, odtwarzania wektora stanu i sta-
bilizacji przez sprzezenie od odtworzonego wektora stanu.

Kod archiwizacji:
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Cel 3 Wyrobienie umiejetnosci wykorzystania opisu obiektéow sterowania w czasie dyskretnym do celéw budowy
komputerowych algorytmoéw sterowania wybranych urzadzen w dziedzinie elektrotchniki.

Cel 4 Przekazanie studentom podstawowej wiedzy w zakresie projektowania regulatoréw ze szczegblnym uwzgled-
nieniem regulatoré6w dyskretnych dla obiektow dyskretnych.

Cel 5 Doskonalenie umiejetnosci samodzielnego myslenia i pracy zespotowe;j

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOQCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Zaliczenie przedmiotu "Matematyka"

2 Zaliczenie przedmiotu "Automatyka"

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Wiedza: Student powinien posia$é¢ podstawy wiedzy z zakresu analizy i syntezy ztozonych uktadow
automatyki stosowanych w dziedzinie elektrotechniki.

EK2 Wiedza Wiedza: Student powinien zna¢ problematyke odtwarzania wektora stanu i stabilizacji stanu poprzez
odtworzenie tego wektora.

EK3 Umiejetnosci Umiejetnosci: Student powinien posias$é umiejetnosé opisu i analizy komputerowych uktadow
sterowania w czasie dyskretnym.

EK4 Umiejetnosci Umiejetnosci: Student powinien posias$é umiejetnosé formowania warunkéw okreslonych linio-
wymi nieréwnosciami macierzowymi (LMI) w zastosowaniu do zagadnien sterowania uktadéow dyskretnych
w dziedzinie elektrotechniki.

EK5 Kompetencje spoleczne Kompetencje spoteczne: Student powinien zdoby¢ umiejetno$é pracy zespoltowej

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

TEMATYKA ZAJEC LiczBa

Lp . h
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Najwazniejsze metody opisu ciagtych i dyskretnych uktadéw sterowania, w tym
W1 metody znajdujace zastosowanie w stabilizacji obiektu na podstawie odpowiedzi 2
probkowanej w czasie.

Problemy sterowalnosci i obserwowalnosci stacjonarnych uktadéw liniowych,

w2 pojecie postaci kanonicznej sterowalnej. Przyktad obliczeniowy. 2

W3 Realizacja liniowego sprzezenia od wektora stanu. Przykltad obliczeniowy. 2
Wyznaczanie wektora stanu w sposob posredni poprzez wykorzystanie rownania

W4 . ) . 2
wyjscia, posta¢ kanoniczna obserwowalna, obserwator zredukowany.
Stabilizacja ukladu cigglego przy zastosowaniu sprzezenia od odtworzonego

W5 . . 2
wektora stanu. Przyktad obliczeniowy.

W6 Stabilizacja uktadu w przypadku dyskretnego w czasie pomiaru sygnaltu 5

wyjsciowego. Przyktad obliczeniowy.
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WYKLADY

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Projektowanie regulatoréw metoda przesuwania biegunéw: regulator od stanu,

W7 S 2
regulator z dodatkowa petla sprzezenia zwrotnego, regulator z obserwatorem stanu.

W8 Projektowanie regulatoréw metoda wielomianowa. Wykorzystanie cech 5
charakterystycznych sterowanego obiektu. Nakladanie dodatkowych ograniczen.

W9 Metoda projektowania regulatora poprzez ksztaltowanie charakterystyki 9
amplitudowej.

LABORATORIA KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Badania symulacyjne ukladu stabilizacji dla modelu obiektu drugiego rzedu (stan:

K1 polozenie i predkosé). Do stabilizacji polozenia nalezy zastosowaé liniowe 3
sprzezenie zwrotne od odtworzonego wektora stanu.
Badania symulacyjne dynamiki przy rozdzielaniu wspoétrzednych wektora stanu

K2 uktadu dyskretnego trzeciego rzedu w przypadkach: pojedynczych wartosci 3
wtlasnych rzeczywistych, podwéojnej wartosci wtasnej rzeczywiste;j.
Badania symulacyjne dynamiki uktadu o typowej strukturze uktadu zamknietego

K3 o sprzezeniu zwrotnym od stanu. Przeprowadzenie procedury doboru regulatora 3
metoda przesuwania biegunéw.
Badanie wrazliwosci uktadu elektromechanicznego z obciazeniem

K4 masowo-sprezysto-ttumiacym na skokowe zmiany wybranego parametru obciazenia 3
przy zastosowaniu przeksztalcenia czasowo-czestotliwosciowego

K5 Zajecia wprowadzajace, kolokwium i zaliczenie zajeé 3

N1
N2
N3
N4
N5

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktady

Cwiczenia laboratoryjne

Konsulta.

Praca w

cje

grupach

Dyskusja
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 33
Konsultacje przedmiotowe 3
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2
dyskusje 3

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie¢ do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 22
Opracowanie wynikow 15
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
praca w grupach 2

SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 90
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 OdpowiedZ ustna

F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

P2 Kolokwium

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Zaliczenie sprawdzianu pisemnego w podsumowaniu wyktadu

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Ocena aktywnosci dokonywana jest przy ocenie projektu oraz aktywnosci na konsultacjach

KRYTERIA OCENY
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EFEKT KSZTALCENIA 1

Student w dostatecznym stopniu posiadt wiedze z automatycznego sterowania

NA OCENE 3.0 ztozonych ukladéw z dziedziny elektrotechniki.
NA OCENE 3.5 Student w dos¢ dobrym stopniu posiadl wiedze z automatycznego sterowania
ko zlozonych uktadoéw z dziedziny elektrotechniki.
NA OCENE 4.0 Stu.dent w dobry,m stopplu pos1ad1 wiedze z a.utomatycznego sterowania
zlozonych uktadoéw z dziedziny elektrotechniki.
NA OCENE 4.5 Student w bardzo dobrym stopniu posiadl wiedze z automatycznego sterowania
& ztozonych ukladow z dziedziny elektrotechniki.
NA OCENE 5.0 Stud'.ent.posmdl szeroka, 'W.ledZQ z automatycznego sterowania ztozonych uktadow
z dziedziny elektrotechniki.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 3.0 Stuc-lent w (%ostatecznym stopmg posiadl wiedze z zakresu stabilizacji stanu
realizowanej poprzez odtworzenie wektora stanu.
Student w dosé dobrym stopniu posiadl wiedze z zakresu stabilizacji stanu
NA OCENE 3.5 . . .
realizowanej poprzez odtworzenie wektora stanu.
NA OCENE 4.0 StU(.ient w (.10brym stopniu p051.ad1 wiedze z zakresu stabilizacji stanu
realizowanej poprzez odtworzenie wektora stanu.
Student w bardzo dobrym stopniu posiadl wiedze z zakresu stabilizacji stanu
NA OCENE 4.5 . . .
realizowanej poprzez odtworzenie wektora stanu.
NA OCENE 5.0 Student posiadt WyCzerpujacy wiedze z zakresu stabilizacji stanu realizowanej
poprzez odtworzenie wektora stanu.
EFEKT KSZTALCENIA 3
Student posiadt w dostatecznym stopniu umiejetnosci opisu i analizy
NA OCENE 3.0 . . .
komputerowych uktadéw sterowania w czasie dyskretnym
NA OCENE 3.5 Student posiadt w doé? dobrym stf)pniu um.iethnoéci opisu i analizy
komputerowych uktadéw sterowania w czasie dyskretnym
NA OCENE 4.0 Stude{lt posiadt w dobrym 'stopnlu umiejetnosci opisu i analizy komputerowych
ukladow sterowania w czasie dyskretnym.
Student posiadl w bardzo dobrym stopniu umiejetnosci opisu i analizy
NA OCENE 4.5 . . .
komputerowych uktadéw sterowania w czasie dyskretnym
NA OCENE 5.0 Studel‘lt posiadtl wyczerpujace umiejetnosci opisu i analizy komputerowych
ukltadéw sterowania w czasie dyskretnym
EFEKT KSZTALCENIA 4
Student posiadt w dostatecznym stopniu umiejetnosci formowania warunkéow
NA OCENE 3.0 okreslonych liniowymi nieréwnosciami macierzowymi w zastosowaniu do

sterowania w czasie dyskretnym.
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NA OCENE 3.5

Student posiadl w dosé dobrym stopniu umiejetnosci formowania warunkéw
okreslonych liniowymi nieré6wnosciami macierzowymi w zastosowaniu do
sterowania w czasie dyskretnym.

NA OCENE 4.0

Student posiadl w dobrym stopniu umiejetnosci formowania warunkow
okreslonych liniowymi nieréwnosciami macierzowymi w zastosowaniu do
sterowania w czasie dyskretnym.

NA OCENE 4.5

Student posiadl w bardzo dobrym stopniu umiejetnosci formowania warunkow
okreslonych liniowymi nieréwnosciami macierzowymi w zastosowaniu do
sterowania w czasie dyskretnym.

NA OCENE 5.0

Student posiadl w wyczerpujacym stopniu umiejetnosci formowania warunkow
okreslonych liniowymi nieré6wnosciami macierzowymi w zastosowaniu do
sterowania w czasie dyskretnym.

EFEKT KSZTALCENIA 5

NA OCENE 3.0

Student wykazuje dostateczne umiejetnosci pracy zespolowej

NA OCENE 3.5

Student wykazuje do$¢ dobre umiejetnosci pracy zespotowej

NA OCENE 4.0

Student w dobrym stopniu wykazuje umiejetnosci pracy zespotowej

NA OCENE 4.5

Student wykazuje bardzo dobre umiejetnosci pracy zespotowej

NA OCENE 5.0

Student wykazuje wyrdzniajace sie umiejetnosci pracy zespotowej

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKT
KSZTALCENIA

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-
WYCH EFEKTOW

ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU

CELE
PRZEDMIOTU

TRESCI
PROGRAMOWE

NARZEDZIA
DYDAKTYCZNE

SPOSOBY OCENY

EK1

K_ W0l K_Wo02

K W03 K_WO06

K_WI2K_U10

K UllK_UI2

K _U16 K_KO01
K K02

Cel 1

W1 W2 W3 K1
K2

N1 N2 N3

F1F2

EK2

K_ W0l K_Wo02
K_W03 K_WO06
K_WI2K_U10
K UllK_Ul2
K U16 K_U24
K K01 K_K02

Cel 2 Cel 3

W1 W3 W5 W9
K1 K4

N1 N2 N3

F1F2
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT p CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU

K_W01 K_W02
K_W06 K_W12
K UI0K Ul | Cel2ces | W3 W4W5W6

EK3 K UI12K_Ul6 ol 4 w9 K11< K2 K3 N1 N2 N3 F1 F2
K U24 K KO1 4
K K02

K_ W0l K_W02
K_W03 K_WO06

K_W2K_U10 W4 W5 W6 W7
K UL K Utz | Cel3Celd WS Wo N1 N2 N3 N5 F1 F2

K U16 K_U24
K K01 K_ K02

EK4

K_ W0l K_W02
K_ W03 K_WO06
K _WI12K_U10
EK5 K ULLK U2 Cel 5 W3 W6 W8 N2 N4 N5 P1 P2
K U16 K_U24
K K01 K_K02

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Gessing R. — Podstawy automatyki, Gliwice, 2001, Wyd. Politechniki Slaskiej

[2 | Klamka J. — Controllability of Dynamical Systems, Warszawa, 1991, Kluwer Academic Publishers

[3 | Gorecki H. — Optymalizacja i sterowanie systemdw dynamicznych, Krakow, 2006, Ucz. Wyd. Naukowo-
Dydaktyczne AGH

[4 | Kozinski W. — Projektowanie regulatorow. Wybrane metody klasyczne i optymalizacyjne, Warszawa, 2004,
Oficyna Wyd. Politechniki Warszawskiej

[5 | Gessing R., Skrzywan-Kosek A., Latarnik M. — Zbidr zadan z teorii sterowania uktadami nieliniowymi,
Gliwice, 2006, Wyd. Politechniki Slaskiej

[6 | Horla D. — Sterowanie adaptacyjne - éwiczenia laboratoryjne., Poznan, 2003, Wyd. Politechniki Poznanskiej

[7 ] Skoczowski S., Osypiuk R., Pietrusewicz K. — Odporna regulacja PID o dwdch stopniach swobody
w praktyce, Warszawa, 2006, PWN SA

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 | Kwiatkowski W. — Podstawy teorii sterowania. wybrane zagadnienia, Warszawa, 2002, BEK Studio
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[2 | Kaczorek T., Dzieliriski A., Dabrowski W., Lopatka R. — Podstawy teorii sterowania, Warszawa, 2009,
WNT

[3 | Bozek B. — Metody obliczeniowe i ich komputerowa realizacja, Krakow, 2005, Ucz. Wyd. Naukowo-Dydaktyczne
AGH

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

prof.dr hab.inz. Volodymyr Samotyy (kontakt: vsamotyy@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Krzysztof Schiff (kontakt: kschiff@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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