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Karta przedmiotu

POLITECHNIKA
GDANSKA

Nazwa i kod przedmiotu

Inzynieria systemow dynamicznych,

PG_00047902

Kierunek studiow

Elektronika i telekomunikacja

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2024 r.

Rok akademicki realizaciji
przedmiotu

2025/2026

Poziom ksztatcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow

Forma studiow stacjonarne Sposob realizadii na uczelni
Rok studiow 2 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 3 Liczba punktow ECTS 20
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Woydziat Elektroniki, Telekomunikacji

i Informatyki -> Katedra Systemoéw Automatyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Piotr Kaczmarek

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Piotr Kaczmarek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [15.0 15.0 0.0 0.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |30 2.0 18.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentéw z metodami analizy systeméw dynamicznych oraz syntezy podstawowych uktadow
regulacji z wykorzystaniem sprzezenia zwrotnego.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K6_WO03] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu budowe
i zasady dziatania komponentdéw i
systemow zwigzanych z
kierunkiem studiéw, w tym teorie,
metody i ztozone zaleznosci
miedzy nimi oraz wybrane
zagadnienia szczegotowe —
wiasciwe dla programu ksztatcenia

Student zna metody modelowania
systeméw dynamicznych

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_WO05] zna i rozumie w

zaawansowanym stopniu metody
wspomagania proceséw i funkgciji,
specyficzne dla kierunku studiow

Student potrafi projektowac uktady
ze sprzgzeniem zwrotnym.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_UO06] potrafi analizowaé
dziatanie elementéw, uktadow i
systemow zwigzanych z
kierunkiem studidéw oraz mierzy¢
ich parametry i bada¢
charakterystyki techniczne

Student potrafi modelowa¢ uktady
elektroniczne i mechaniczne

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_U07] potrafi wykorzystac
metody wspomagania procesoéw i
funkgciji, specyficzne dla kierunkéw
studidow

Student potrafi wykorzystaé
oprogramowanie komputerowe w
zadaniach analizy i syntezy
uktadow regulaciji

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_UO05] potrafi planowac i
przeprowadzaé eksperymenty
zwigzane z kierunkiem studiow, w
tym pomiary i symulacje
komputerowe oraz interpretowac
uzyskane wyniki i wyciggac
whnioski

Student potrafi wykorzystaé
oprogramowanie komputerowe w
zadaniach projektowania uktadéw
automatyki

[SU1] Ocena realizacji zadania
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Tresci przedmiotu

1. Wprowadzenie do systemoéw sterowania automatycznego. Systemy ze sprzezeniem zwrotnym.
Podstawowe elementy funkcjonalne zamknietego uktadu sterowania (regulacji).

2. Modele matematyczne uktadéw dynamicznych czasu ciagtego. Linearyzacja modeli nieliniowych.

3. Modele liniowe: funkcje przenoszenia oraz opis w przestrzeni stanu.

4. Stabilnos$¢ liniowych uktadéw sterowania. Algebraiczne kryteria stabilnosci (kryterium Hurwitza oraz
Routha-Hurwitza).

5. Procesy przej$ciowe w ukfadach sterowania oraz statyczna doktadnosc¢ sterowania (uchyby ustalone).
Cztony dynamiczne pierwszego oraz drugiego rzedu.

6. Wskazniki jakosci sterowania w dziedzinie czasu.

7. Podstawowe ograniczenia syntezy uktadow sterowania automatycznego. Wptyw sprzezenia zwrotnego na
wiasnosci uktadu sterowania.

8. Wprowadzenie do syntezy uktadéw dynamicznych ze sprzezeniem zwrotnym. Metoda dopasowania
funkcji przenoszenia uktadu zamknigtego do wzorcowego modelu takiego uktadu.

9. Linie pierwiastkowe jako narzedzie analizy ukladéw dynamicznych ze sprzezeniem zwrotnym.

10. Zasada regulacji proporcjonalnej oraz kompensacji dynamicznej (cztony przyspieszajace oraz
opOzniajgce faze).

11. Charakterystyki czestotliwosciowe liniowych uktadéw dynamicznych. Kryterium Nyquista stabilnosci
ukfaddéw ze sprzezeniem zwrotnym. Wskazniki jakosci sterowania w dziedzinie czestotliwosci.

12. Podstawy syntezy uktadow sterowania w oparciu o metody czestotliwosciowe - zasada korekc;ji
charakterystyk czestotliwosciowych uktadu otwartego.

13. Korektory proporcjonalne oraz korektory dynamiczne (przyspieszajgce oraz opdzniajace faze).

14. Nastawianie regulatoréw PID.

15. Wykorzystanie oprogramowania wspomagajgcego projektowanie uktadow sterowania

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Zaawansowana znajomos$¢ matematyki i fizyki

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (skladowe)

Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Zadania rachunkowe

55.0%

60.0%

Test z teorii

55.0%

40.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur J. Nowakowski "Podstawy Automatyki" tom 1, Skrypt PG

Uzupetniajaca lista lektur F. Golnaraghi, B. C. Kuo "Automatic Control Systems" Willey 2010

Adresy eZasobow Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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