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WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
1. Zna podstawowe pegia i metody analizy matematycznej i algebry.
2. Zna pogcia i metody mechaniki analitycznej i robotyki.
3. Posiada znajon$6é elementow teorii ukladow dynamicznych i teorérsiwania.
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CELE PRZEDMIOTU
C1l. Zdobycie wiedzy o wybranych metodach matematyciz wspétczesnej automatyki i robotyki
C2. Zapoznanie giz paradygmatem transformacji i rOwnanesci
C3. Zdobycie wiedzy na temat wtasnbi rownowanosci funkcji
C4. Zdobycie wiedzy o wlasicach i réwnowanosci uktadow dynamicznych
C5. Zdobycie wiedzy na temat wasopi réwnowanaosci uktadéw sterowania przez spienie
zwrotne
C6. Zdobycie wiedzy na temat syntezy algorytmowrastania ukladéw linearyzowalnyc
odsprzgalnych i r@niczkowo-ptaskich
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C7. Zdobycie wiedzy na temat wykorzystania postacimalnych do syntezy algorytméw sterowania




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktéra zaligla kurs

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 — zna filary analizy nieliniowej: twierddaeno funkcji odwrotnej, twierdzenie o istnieniy i
jednoznacznai trajektorii uktadu dynamicznego, twierdzenie eaiusa i twierdzenie |o
odwzorowaniach zegzajacych

PEK W02 — zna pegie rownowanosci funkcji i postaci normalnych

PEK_WO03 - zna pegie i wtasndci uktadu dynamicznego

PEK_WO04 — zna defini¢j rownowanosci uktadéw dynamicznych i podstawowe twierdzenia o
rOwnowanosci

PEK_WO05 - zna peogie i wtasndci afinicznego ukfadu sterowania

PEK_WO06 — zna pegie rownowanaosci uktadow sterowania przez spzenie zwrotne

PEK W07 — zna metody syntezy algorytmow sterowamiay wykorzystaniu linearyzacji Iyb
odsprzgania przez statyczne spienie zwrotne
PEK_WO08 — zna metody syntezy algorytmow sterowagmizy wykorzystaniu linearyzacji przgz

dynamiczne spezenie zwrotne

PEK W09 — zna pefie uktadu raniczkowo-ptaskiego i jego znaczenie dla syntezyotgméow
sterowania

PEK_W10 - zna zastosowanie postaci normalnyclydi@sy algorytmow sterowania

z zakresu umigfnosci:

PEK UO1 — potrafi postugiwesie filarami analizy nieliniowej

PEK U02 - potrafi skorzysta z twierdzenia o funkcji uwiklanej w kont&ie kinematyki
manipulatorow

PEK_UO3 — potrafi skorzystaz twierdzé o immersjach, submersjach i funkcjach Morse'aymue
pojecie osobliwdci kinematyki manipulatoréw

PEK UO04 — potrafi zbadavtasndci uktadéw dynamicznych

PEK_UO5 — potrafi skorzystaz twierdzé o rownowanosci uktadow dynamicznych, rozumie ich
zwigzek z | Metod Lapunowa

PEK _UO06— potrafi postugiwasie nawiasem Liego jako nadziem analizy nieliniowych uktadow
sterowania

PEK_UO7 — potrafi skorzystaz twierdzé o linearyzacji i odspkganiu przez spezenie zwrotne,
rozumie znaczenie tych metod dla sterowania maaiprdm

PEK_UO08 — potrafi wykorzystawtasndg¢ rézniczkowej ptaskéci przy sterowaniu robotem mobilnym

PEK_UOQ09 — potrafi wykorzységpostacie normalne do syntezy algorytmow steroweobatow

PEK U10 — potrafi zastosowapoznane metody matematyczne do syntezy algorytrsi@rowania
réznych uktadow automatyki i robotyki

z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO01 — ma&wiadoma¢ znaczenia wyszukiwania informacji oraz jej krytyeganalizy

PEK K02 — potrafi ocenéaargumenty, racjonalnie ttumagzy uzasadnia wkasny punkt widzenia
wykorzystaniem wiedzy przedmiotowej

PEK_KO03 — rozumie znaczenie metod matematycznyaltematyce i robotyce
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaj¢ — wyktad ;:;Z:
Wyl Funkcje gtadkie, twierdzenie o funkcji odwrgtrayfeomorfizm 2
Wy?2 Algorytm Newtona 2
Wy3 Twierdzenie o funkcji uwiklanej 2




Wy4 Rownowanaos¢ funkcji, postacie normalne 2
Wy5 Uktad dynamiczny, .tvyierdzenie 0 istnieniu i jednagmndci, twierdzenie ¢ 2
odwzorowaniach zgzajacych
Wy6 Stabilng¢ uktadéw dynamicznych 2
Wy7 Rownowanos¢ uktadow dynamicznych, twierdzenia o linearyzacji
Wy8 Afiniczny ukfad sterowania, nawias Liego, dybticje 2
Wy9 Catkowalng¢ dystrybuciji: twierdzenie Frobeniusa 2
Wy10 Rownowanaos¢ przez sprgzenie zwrotne 2
Wyll Linearyzacja przez statyczne sjenie zwrotne 2
Wy12 Odsprzganie we/wy, dynamika zerowa 2
Wy13 Linearyzacja przez dynamiczne spenie zwrotne 2
Wy14 R&niczkowa ptaskée 2
Wy15 Nieliniowe postacie normalne 2
Suma godzin 30
Forma zaj¢ — cwiczenia Liczba
Godzin
. Rownowanos¢  liniowych  ukladow  sterowania: posta kanoniczna
cwl Brunovsky'ego 2
Cw2 Normy macierzowe 2
Cw3 Twierdzenie o funkcji odwrotnej i funkcji uwiktanej 2
Cwa Immersje, submersje, funkcje Morse'a 2
cws Réwnowanaosé¢ uktadéw dynamicznych 2
Cwé Badanie stabilngi uktadéw dynamicznych 2
Cw7 Uktady gradientowe i hamiltonowskie 2
Cw8 Uktady sterowania: definicja i wlas§m nawiasu Liego 2
Cw9 Rownowanos¢ przez sprgzenie zwrotne i linearyzacja 2
Cw10-11 | Badanie warunkéw linearyzacji, rownania rowazncsci 4
Cwi12 Stopié rézniczkowy wygcia, odsprzganie we/wy, dynamika zerowa 2
Cwi13 Badanie réniczkowej ptaskéci 2
Cwil4 Nieliniowe postacie normalne 2
Cwi1s Kolokwium 2
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Wyktad tradycyjny
2. Cwiczenia obliczeniowe
3. Konsultacje
4. Praca wlasna — rozgdywanie przyktadowych zada
5. Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA
| Oceny (F — formujca (w trakcie | Numer efektu ksztatcenia | Sposoéb oasagniccia |
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semestru), P — podsumowcf efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

F1 PEK_WO01+ PEK WI10; egzamin
E2 PEK W01+ PEK_WI10; aktywnas¢ nacwiczeniach,
PEK U01+ PEK U10; kolokwium

P=0.4*F1+0.6*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEELNIAACA
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OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Tcha, 71 320 3271; krzysztof.tchon@ pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Robotyka 1
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci .
4 . . przed- narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku| " ° programowe
o o miotu dydakty-cznegq
studiow i specjalnéi
K2AIR_W08, K2AIR_W01, Wyl1-Wy5
PEK_W01 K2AIR_WO05 C1, C7 Wy9 1,3,45
PEK_W02 K2AIR_WO08 C2,C3 Wy4 1,3,45
PEK_WO03 K2AIR_WO08 C4 Wy5 1,3,45
PEK_W04 K2AIR_W08 C2, C4 Wy6-Wy7 1,3,45
PEK_WO05 K2AIR_WO08 C5 | Wy8-Wy9 1,3,45
PEK_WO06 K2AIR_WO08 C2,Cb  Wylo 1,3,45




K2AIR_WO08, S2ARR_WOL,

PEK_WO07 SOARR WO c6 |wyll-wyl2| 1,345
K2AIR_WO08, S2ARR_WOL,

PEK_WO08 SOARR WO C6 Wy13 1,345
K2AIR_W08, S2ARR_WOL,

PEK_WO09 SOARR WO C6 Wy14 1,345
K2AIR_W08, K2AIR_W05, | CL,

PEK_W10 S2ARR W01, S2ARR WO05| c5.C7| WY10-Wy15 | 1,3,45

PEK_UO01 K2AIR_UO5, S2ARR_U08|  C1 C""g\'fg""“’ 234

PEK_U02 K2AIR_UO5 CLCB (w3 23,4

PEK_U03 K2AIR_UO05 C2,C8 (w4 2,34

PEK_U04 K2AIR_UO5 Ca | Cws-Cw7 23,4

PEK_UO5 K2AIR_UO5 C2.Ch  Cws 23,4

PEK_U06 K2AIR_UO05 C2,C5 (w8 2,34

PEK_UO07 K2AIR_UO5 C6 | Cwo-Cwi2 23,4

PEK_U08 K2AIR_UO5 C6| cCwis 23,4

PEK_U09 K2AIR_UO5 C2,C7 Cwld 23,4
K2AIR_U05, K2AIR_U0L, | C2, | ~ ..

PEK_UI10 S2ARR_U02, S2ARR_U08 | C6, c7| CWI-CW15 234
K2AIR_U05 K2AIR_W09, Wy1-Wy15,

PEK_KO1-PEK_KO03 S2ARR WOS Ce, C7| I 1,2,3,5




