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Zakres wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki
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Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow

przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr

semestr 5

Wymagania wstepne

Modelowanie dynamiki procesdw i symulacja,
Elektrotechnika, Teoria sygnatow i systemow,
Podstawy elektroniki, Metrologia, Naped i

sterowanie pneumatyczne i hydrauliczne,
Teoria regulaciji I.

Egzamin (TAK/NIE) TAK

Liczba punktéw ECTS 5

Forma . L. wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium

prowadzenia zajeé¢

Liczba godzin

w semestrze 30 15 15




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektéow
efektu :
kierunkowych
. . . AIR1 W14
W 01 ﬁ;?oo\ll\elzgtomuak}\;v&eudrzee L\:\Ilai?kre&e parametrycznej syntezy AIR1 W15
9 guiacyl. ARL W16
Student ma wiedze w zakresie analizy ukfadoéw stabo A!Rl_W14
w_02 nieliniowych, zwtaszcza metod linearyzacji AIRL_W15
yeh, yzacjl. ARL W16
Student ma wiedze w zakresie analizy uktadu z wyko- AIR1_W14
W_03 |rzystaniem rownan stanu oraz algorytmow regulacji sta- AIR1_W15
nu. AIR1_W16
Student ma wiedze w zakresie metod analizy ukladow AIR1_W14
W_04 | nieliniowych z wykorzystaniem metody ptaszczyzny fa- AiR1_W15
. zowej i funkcji opisujacej, w tym badania stabilnosci.. AiR1 W16
Wiedza .
. . . . . AIR1_W14
Student ma wiedze w zakresie dziatania ukladoéw regu- S n T
W_05 lacji z regulatorami przekaznikowymi AIRL_W15
j1zreg P ymi. ARL W16
Student ma wiedze zwigzang z dziataniem i metodami AIRL_W14
W_08 | Jnalizy uktadéw dyskretnych AIRL_W15
y y yen. ARL W16
Student ma wiedze w zakresie syntezy dyskretnych AIRL_W14
W_O07 | ktadow automatyki AIRL_W15
yKl. ARL W16
Student ma podstawowg wiedze dotyczgcg sterowania AiR1 W14
W_08 |rozmytego i sterowania z wykorzystaniem sieci neuro- AiR1_W15
nowych. AiR1 W16
i ] o i AiR1_U19
U o1 |Potrafi dokonac syntezy liniowego uktadu regulacii. AIR1 U20
AiR1 U35
o ] o AiR1_U19
U 02 |Potrafizlinearyzowac ukfad stabo nieliniowy. AiR1 U20
AiR1 U35
Potrafi dokona¢ analizy ukfadu nieliniowego z wykorzy- A!Rl_U19
U_03 | staniem poznanych w ramach wyktadu metod. AIRL_U20
- - AiR1 U35
Umiejetnosci - — : -
Potrafi dokona¢ analizy i syntezy uktadow z regulatorami AIR1_U19
U_04 | przekaznikowymi. AIR1_U20
AiR1 U35
AiR1_U19
U_05 | Potrafi dokona¢ analizy uktadu dyskretnego. AiR1_U20
AiR1 U35
U 06 Potrafi stosowaé dyskretne oraz nieliniowe regulatory w 2:21—3%3
- uktadach regulacji automatyczne;j AR 1:U35
Kompetencje K 01 Student aktywnie uczestniczy w wykfadach i ¢wiczeniach AR1 K04
spoteczne - -zadawanie pytan, udziat w dyskusji. -




TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

wyktad

Metody syntezy liniowego uktadu regulacji: metody analityczne, doswiadczalne, wy-
korzystanie metod optymalizacji, metody samostrojenia regulatora.

Sterowalno$¢ i obserwowalno$é w uktadach regulacji.

Podstawowe wiasciwos$ci nieliniowych elementdéw statycznych i dynamicznych. Mo-
dele matematyczne nieliniowych elementéw dynamicznych.

Linearyzacja elementow i uktadéw dynamicznych metodami analitycznymi.
Autonomiczne systemy dynamiczne i ich modele zmiennych stanu oraz

zmiennych fazowych. Plaszczyzna fazowa., rodzaje punktow osobliwych oraz cykli
granicznych.

Wyznaczanie trajektorii fazowych. Metoda funkcji opisujgcej, wykres krytyczny.
Badanie stabilnosci uktadow nieliniowych. Stabilno$¢ wg Lapunowa. Pierwsza i druga
metoda Lapunowa badania stabilnosci uktadu nieliniowego.

Regulacja dwustawna , w tym z korekcjg regulatora przekaznikowego.

Regulacja trojstawna. Poprawa jakosci regulacji przez sprzezenie zwrotne dynamicz-
ne.

Dyskretne liniowe uktady regulacji. Dyskretyzacja ciggtych modeli matematycznych.
Przeksztatcenie Z. Prébkowanie i kwantyzacja. Twierdzenie Shannona.

Modele matematyczne dyskretnych elementéw liniowych.

Konwencjonalne dyskretne (cyfrowe) regulatory liniowe.

Stabilnos¢ i jakos¢ dyskretnych liniowych uktadéw regulacji.

Synteza bezposrednia dyskretnych liniowych uktadéw regulacii.

Regulatory stanu, regulatory rozmyte i sterowanie. z wykorzystaniem sieci neurono-
wych.

éwiczenia

Dobdr parametrow regulatorow metodami analitycznymi.

Linearyzacja charakterystyk statycznych i rGwnan rézniczkowych.

Badanie sterowalnosci i obserwowalnosci uktadow.

Opis uktadu z wykorzystaniem zmiennych stanu (fazowych).

Wyznaczanie transmitancji dyskretnych na podstawie transmitancji Laplace’a.
Zastosowanie transmitancji dyskretnych w analizie uktadu.

Badanie stabilnosci uktadu dyskretnego na podstawie ogéinego warunku stabilnosci.

laboratorium

Wyznaczanie charakterystyk cztonéw podstawowych.
Wyznaczanie charakterystyk czestotliwosciowych.
Wyznaczanie trajektorii fazowych (MATLAB Simulink).
Badanie stabilnosci uktadéw ciggtych (MATLAB Simulink).
Dobor parametrow regulatora PID (MATLAB).

Badanie uktadu regulacji dwustawne;.

Badanie serwonapedu z silnikiem elektrycznym.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
WO01-w08 X
U01-U06 X X
K01 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
s . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

zajeé
wykiad egzamin Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu.
éwiczenia zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50% punktéw ze sprawdzianéw.

. . . Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwium wstepne-
laboratorium | zaliczenie z oceng Al ; h By PN
go i zaliczenie sprawozdania z poszczegoblnych ¢wiczen.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
. . . . . W C L P S
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
30 15 15
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 68 h
" | akademickiego
Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,7 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 57 h
6. Liczba punktéow E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 23 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 63 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
8. Ny 2,5 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciazenie praca studenta 125 h
10, Punkty ECTS za n.10du.t N 5 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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