Opis

Automatyka jest to dyscyplina naukowa dotyczaca technicznych aspektéw wykorzystania
matematycznej teorii sterowania, czyli praktycznej realizacji urzadzen sterujgcych obiektami
technicznymi bez udziatu cztowieka lub z ograniczonym jego udziatem.

Ksigzka stanowi wprowadzenie do podstawowych pojec z dziedziny automatyki. Zaznajamia
Czytelnika z zasadami analizowania, dziatania i projektowania réznych uktadéw dynamicznych
obserwowanych na tle uptywajacego czasu, zwtaszcza uktadéw ze sprzezeniem zwrotnym, czyli w
ktdrych skutek oddziatuje na przyczyne lub innymi stowy sprawdzaniu podlegajg efekty celowego
dziatania. Przedmiotem rozwazan sg nie tylko uktady liniowe ciggte i dyskretne, lecz takze uktady
nieliniowe i uktady logiczne.

Pozycja ma charakter bardzo praktyczny, zawiera wiele przyktadédw obliczeniowych ilustrujacych
omawiane zagadnienia. Jezyk matematyki uzywany do opisywania omawianych poje¢ jest
ograniczony do niezbednego minimum, jednak pozwala Czytelnikom mniej wprawnym oswoic sie z
pewnym uniwersalnym sposobem spoglgdania na powigzania informacyjne istniejgce w wielu
miejscach otaczajgcego nas Swiata. Ksigzka ta stanowi¢ moze wstep do dalszych studiéw nad
gtebszym zrozumieniem zjawisk obserwowanych w ztozonych uktadach dynamicznych, o bardziej
skomplikowanych wtasciwosciach elementéw sktadowych i bardziej rozbudowanych potaczeniach
sygnatéw niosgcych w sobie informacje.

Ksigzka przeznaczona jest dla studentéw ksztatcgcych sie na uczelniach technicznych, w szczegdlnosci
dla studentow automatyki, robotyki, mechatroniki, elektrotechniki. Moze by¢ takze przydatna
inzynierom oraz wszystkim zainteresowanym praktycznymi zastosowaniami technik informatycznych,
ktdrzy chcg zrozumieé zachowanie sie rozmaitych systeméw opartych na wymianie informacji w
otaczajgcym nas Swiecie.
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