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Nazwa i kod przedmiotu

PODSTAWY AUTOMATYKI | SYSTEMOW STEROWANIA — OD MODELI DO REGULATOROW,

PG_00071493

Kierunek studiow

Automatyka, robotyka i systemy sterowania

Data rozpoczecia studiow  |pazdziernik 2024 r. Rok akademicki realizacji 2025/2026
przedmiotu

Poziom ksztatcenia I stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni

Rok studiow 2 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 4 Liczba punktow ECTS 1.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Inteligentnych Systemow

Sterowania i Wspomagania Decyzji

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Rafat Langowski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Rafat tangowski

dr hab. inz. Robert Piotrowski

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |10.0 15.0 0.0 0.0 0.0 25
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 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 |25 0.0 0.0 25
studenta

Cel przedmiotu

Celem mikrokursu jest zrealizowanie przez studentéw zadania projektowego obejmujgcego zagadnienia
modelowania matematycznego obiektu sterowanego, analizy jego wtasnosci oraz syntezy klasycznego
systemu sterowania (uktadu regulacji) tym obiektem.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposoéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_UQ07] potrafi budowac i
analizowa¢ modele uktadow i
systemow z zakresu zwigzanego z
systemami sterowania i
automatyka

Student zna zasady modelowania
i analizy uktadow sterowania oraz
zasady doboru regulatorow i
elementéw wykonawczych.

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO08] zna podstawy doboru
urzadzen i sterowania maszynami
elektrycznymi i
serwomechanizmami

Student analizuje stabilno$¢
ukfaddéw sterowania, stosujac
metody algebraiczne (Routha—
Hurwitza) i graficzne (Nyquista)
oraz interpretuje wyniki tych analiz.
Student dobiera strukture
klasycznego systemu sterowania
(ukfadu regulacji) oraz wyznacza
nastawy regulatoréw PID,
uwzgledniajgc wymagania
stabilnosci, jakosci regulacji w
stanach ustalonych oraz jakosci
odpowiedzi w stanach
przejsciowych.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_U02] potrafi pracowac
indywidualnie i w zespole, umie
porozumiewac sie przy uzyciu
réznych technik w srodowisku
zawodowym, a takze
dokumentowac i analizowac
wyniki swojej pracy, potrafi
oszacowac czas potrzebny na

realizacje powierzonego zadania

Student efektywnie pracuje
indywidualnie i zespotowo nad
zadaniem projektowym,
komunikujgc sie z wykorzystaniem
réznych technik, planujgc etapy
pracy oraz szacujgc czas
potrzebny na realizacje
powierzonych dziatan.

[SU2] Ocena umiejetnosci analizy
informacji
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

Mikrokurs obejmuje:

zagadnienia modelowania matematycznego obiektow;

analize odpowiedzi w dziedzinie czasu i czestotliwosci;

analize stabilnosci (metody oceny stabilnosci, w tym kryteria algebraiczne (Routha i Hurwitza) oraz graficzne
(Nyquista));

synteze systemu sterowania przygotowanie do syntezy oraz dobér struktury systemu sterowania (uktadu
regulacji);

synteze systemu sterowania dobér nastaw regulatora (uktad regulacji z regulatorami z rodziny PID):
wymaganie stabilnosci oraz jakosci regulacji w stanie ustalonym (wykorzystanie réznych metod doboru
nastaw regulatoréw);

synteze systemu sterowania dobor nastaw regulatora (uktad regulacji z regulatorami z rodziny PID): jako$¢
regulacji w stanach przejsciowych (wykorzystanie réznych metod doboru nastaw regulatorow);

Tresci przedmiotu - éwiczenia

Mikrokurs obejmuje:

analize stabilnosci (metody oceny stabilnosci, w tym kryteria algebraiczne (Routha i Hurwitza) oraz graficzne
(Nyquista));

synteze systemu sterowania - przygotowanie do syntezy oraz dobor struktury systemu sterowania (uktadu
regulacji);

synteze systemu sterowania - dobdr nastaw regulatora (uktad regulacji z regulatorami z rodziny PID):
wymaganie stabilnosci oraz jakosci regulacji w stanie ustalonym (wykorzystanie réznych metod doboru
nastaw regulatoréw);

synteze systemu sterowania - dobér nastaw regulatora (uktad regulacji z regulatorami z rodziny PID): jako$¢
regulacji w stanach przejsciowych (wykorzystanie roznych metod doboru nastaw regulatorow);
podsumowanie projektu;

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowe;j

projekt

60.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1. Dorf C.D., Bishop R. H.: Modern control systems. Eleventh Edition.
Pearson Prentice Hall, Upper Saddle River, NI 07458, 2008.

2. Kaczorek T. Teoria uktadéw regulacji automatycznej, Wydawnictwa
Naukowo-Techniczne, Warszawa, 1974.

3. Kabzinski J. Teoria sterowania Projektowanie uktadow regulacji,
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2021.

4. Ogata K.: Modern Control Engineering. Fifth Edition, Pearson
Prentice Hall, Upper Saddle River, NI 07458, 2010.

5. Nise N.S. Control System Engineering. 3th edition. John Wiley &
Sons, 2000.

6. Ljung L., Glad T.: Modelling of Dynamic Systems, Prentice Hall, 1994

Uzupetniajaca lista lektur

1. Ogata K. Designing Linear Control Systems with MATLAB. Prentice
Hall, 2002.

2. Franklin G.E., Powell J.D., Emami-Naeini E. Feedback Control of
Dynamic Systems. Addison Wesley Publishing Company, 1994.

3. Dutton K., Thompson S., Barraclough B. The Art of Control
Engineering. Pearson, Prentice Hall, 1997

Adresy eZasobdw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Stabilnos¢ systemu sterowania kryteria Hurwitza, Routha i Nyquista;
Dobér nastaw regulatoréw z rodziny PID

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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