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Teoria regulacji

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Control Theory
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USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

Ogélnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

Studia stacjonarne i niestacjonarne

Zakres

Wszystkie

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr hab. inz. Leszek Cedro, prof. PSk

Zatwierdzit

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu
Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow

Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 3

studiow - semestr

studia niestacjonarne |3

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Tak
Liczba punktow ECTS 5
Forma prowadzenia zajeé wyktad ¢wiczenia | laboratorium projekt inne

. . studia
Liczba godzin stacjoname: 30 30
w semestrze studia

: . . 18 18
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma niezbedng wiedze do sprawnego postugiwania sie
W01 metodami  numerycznymi w celu rozwigzywania AiR1_WO06
zagadnien inzynierskich z zakresu automatyki i robotyki.
Wiedza W02 Ma uporzadk?wana wiedze w zakresie teorii regulacji, w AIR1 W09
tym regulatorow.
W03 Ma uporzadkowang zaawansowang wiedze w zakresie AR1_W10

sterowania uktadami automatyki i robotyki.

Umiejetnosci

Potrafi zastosowa¢ metody i modele matematyczne, a
uo1 takze symulacje komputerowe do analizy i oceny AiR1_UO06
dziatania uktadow automatyki i robotyki.

Potrafi postuzy¢ sie wiasciwie dobranymi srodowiskami
U02 | programistycznymi do symulacji elementéw i uktadow AiR1_UO07
automatyki i robotyki.

Potrafi dokona¢ analizy analogowych i cyfrowych uktadéw

uo3 - . i f . AiR1_U10
regulacji automatycznej dla ré6znych algorytmow regulacji. -
Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
K01 doskonalenia, majgcego na celu podnoszenie AiR1_KO01
. kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych.
Kompetencje — Y — - - -
Ma $wiadomos¢ znaczenia i rozumie powigzania
spoteczne omiedzy dziatalnoscig inzynierskg a pozatechniczng, w
Koz |Pomiedzy a Inzynierska a p a AIR1_K02

aspekcie skutkéw oddziatywania na $rodowisko i
odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wykfad

Pojecia podstawowe teorii regulacji, cel regulacji, klasyfikacja uktadéw regulaciji
automatycznej. Linearyzacja, modele matematyczne ukfadéw liniowych i ich
wiasciwosci. Podstawowe elementy uktadéw regulacji, ich charakterystyki czasowe i
czestotliwosciowe. ldentyfikacja eksperymentalna obiektow regulacji. Konwencjonalne
regulatory liniowe, ich charakterystyki czasowe i czestotliwoSciowe. Stabilno$é
liniowych uktadow regulaciji, kryteria Hurwitza, Michajtowa i Nyquista. Ocena jakosci
regulacji uktadéw ciggtych w dziedzinie czasu i czestotliwosci. Synteza liniowych
uktadéw regulacji, metody eksperymentalne i analityczne strojenia regulatoréw
liniowych.

laboratorium

Modele  matematyczne elementdw dynamicznych. Linearyzacja modeli
matematycznych. Wyznaczanie charakterystyk czasowych i czestotliwosciowych
podstawowych elementéw. Symulacja uktadéw regulacji. Dobér nastaw regulatoréw
PID. Badanie stabilnosci uktadéw regulacji. Strojenie regulatoréw liniowych. Analiza

wybranych obiektéw i uktadéw regulaciji.

Politechnika Swigtokrzyska

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki

ﬁ Kielce University of Technology Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiBM | Budowy Maszyn
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Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
Symbol
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
W03 X
uo1 X
uo2 X
uo3 X
KO1 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

najmniej 50% punktow.

Forma . . . . .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. Pozytywne zaliczenie koncowego egzaminu. Uzyskanie co
wykfad egzamin Yy 90 €9 y

laboratorium

zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zaje¢. Ocena korncowa
jest srednig arytmetyczng ocen czgstkowych i uzyskanie 50%

punktéw.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéow ECTS

Obciazenie studenta Je&?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wWic|L|P wWic|L|P|S h
© | studiow 30 30 18 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 4 2 h
- ‘ ; Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
ﬁ Egl‘éicﬂE:I\f'aergrr\,‘re(l)?'}rez(:yrfﬁglogy Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiM Wydziat Mechatroniki

nr FERS.01.05-1P.08-0234/23

i Budowy Maszyn
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Razem przy bezposrednim udziale 66 42 h
nauczyciela akademickiego

Liczba punktow ECTS, ktdrg student
uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,64 1,68 ECTS
nauczyciela akademickiego

Liczba godzin samodzielnej pracy
studenta 59 83 h

Liczba punktow ECTS, ktdrg student

uzyskuje w ramach samodzielnej 2,36 3,32 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami 62.5 62.5 h

o charakterze praktycznym

Liczba punktow ECTS, ktéra student
uzyskujew ramach zajeé o 2,5 2,5 ECTS
charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie prac

studen)t,a ? praca 125 125 h
10. PunktyECTSzan.mdu.ll . 5 ECTS

1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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