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KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu studia stacjonarne: M#2-S2-AiR-201
P studia niestacjonarne: M#2-N2-AiR-201
Nazwa przedmiotu Nieliniowe uktady regulacji

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Nonlinear control systems

Obowigzuje od roku akademickiego 2024/2025

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia Il stopien

Profil studiow Ogodlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne i niestacjonarne
Zakres Wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i RobotyKi

Koordynator przedmiotu prof. dr hab. inz. Dariusz Janecki

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu

Zatwierdzi Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$é¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne Semestr Il

studidéw - semestr

studia niestacjonarne | Semestr Il

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktéw ECTS 4
Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia
i i . 30 30
Liczba godzin stacjonarne:
W semestrze studia 18 18
niestacjonarne:
. Politechnika Swietokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
ﬁ Kielce Universil\fm Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdfczesnej gospodarki” WMiBM | Byudowy Maszyn
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Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

wo1

Student ma wiedze w zakresie parametrycznej syntezy
liniowego ukfadu regulacji, w zakresie analizy uktadéw
stabo nieliniowych, zwlaszcza metod linearyzacji, w
zakresie analizy ukfadu z wykorzystaniem réwnan stanu
oraz algorytméw regulacji stanu. Ma wiedze w zakresie
identyfikacji obiektéw sterowania.

AiR2_WO03

w02

Student ma wiedze w zakresie metod analizy uktadéw
nieliniowych z wykorzystaniem metody ptaszczyzny
fazowej i funkcji opisujacej, w tym badania stabilnosci, w
zakresie dziatania uktaddéw regulacji z regulatorami
przekaznikowymi.

AIR2_W06

wWO03

Student ma wiedze zwigzang z dziataniem i metodami
analizy uktadow dyskretnych, w zakresie syntezy
dyskretnych uktadéw automatyki, dotyczgcg sterowania
rozmytego i sterowania z wykorzystaniem sieci
neuronowych.

AIR2_W11

Umiejetnosci

uo1

Potrafi dokona¢ syntezy liniowego uktadu regulacii,
zlinearyzowac¢ uktad stabo nieliniowy, dokonac analizy
uktadu nieliniowego z wykorzystaniem poznanych w
ramach wykfadu metod.

AIR2_U13

uoz2

Potrafi dokonaé analizy i syntezy uktadéw z regulatorami
przekaznikowymi, dokonaé¢ analizy uktadu dyskretnego,
stosowa¢ dyskretne oraz nieliniowe regulatory w
uktadach regulacji automatycznej

AIR2_U15

Kompetencje
spoteczne

K01

Student rozumie potrzebe aktywnego uczestnictwa w
wyktadach i éwiczeniach - zadawanie pytan, udziat w
dyskusiji.

AIR2_KO01

K02

Jest gotéw dziata¢ w sposéb przedsiebiorczy ze
zrozumieniem potrzeb spoteczenstwa i praw rzgdzacych
srodowiskiem naturalnym.

AiR2_KO02
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wyktad

Metody syntezy liniowego uktadu regulacji: metody analityczne, doswiadczalne,
wykorzystanie  metod  optymalizacji, @ metody  samostrojenia  regulatora.
Sterowalnos¢ i obserwowalnos¢ w uktadach regulacji. Podstawowe wiasciwosci
nieliniowych elementéw statycznych i dynamicznych. Modele matematyczne
nieliniowych elementdw dynamicznych. Linearyzacja elementow i uktadow
dynamicznych metodami analitycznymi. Autonomiczne systemy dynamiczne i ich
modele zmiennych stanu oraz zmiennych fazowych. Ptaszczyzna fazowa., rodzaje
punktéw 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 dynamiczne. Dyskretne liniowe uktady regulacji. Dyskretyzacja ciggtych modeli
matematycznych. Przeksztatcenie Z. Probkowanie 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 regulacji.
Regulatory stanu, regulatory rozmyte i sterowanie. z wykorzystaniem sieci
neuronowych.

laboratorium

Wyznaczanie charakterystyk cztonéw podstawowych. Wyznaczanie charakterystyk
czestotliwosciowych. Wyznaczanie trajektorii fazowych (MATLAB Simulink). Badanie
stabilnosci uktadéw ciggtych (MATLAB Simulink). Dobér parametréow regulatora PID
(MATLAB). Badanie uktadu regulacji dwustawnej. Badanie serwonapedu z silnikiem
elektrycznym. Dobdr parametrow regulatoréw metodami analitycznymi. Linearyzacja
charakterystyk statycznych i réwnan rézniczkowych. Badanie sterowalnosci i
obserwowalnosci uktadéw. 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 ogélnego warunku stabilnosci.
METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE
Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
wo1 X
w02 X
W03 X
uo1 X
uo2 X
K01 X
K02 X
B e ey o mpei WA | M

Kielce University of Technology
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FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
For_m’a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wykiad saliczenie z oceng Pozytywne zaliczenie(uzyskanie co najmniej 50 % punktéw)

z koncowego kolokwium.

laboratorium

zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zaje¢. Ocena koncowa
jest srednig arytmetyczng ocen czgstkowych.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Obciazenie studenta Jetdkr;xoS
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem WiCJLIPISIWICIL|P|S h
© | studiow 30 30 18 18

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale

& nauczyciela akademickiego 64 40 0
Liczba punktow ECTS, ktéra student

4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,6 1,6 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy

> studenta 36 60 h
Liczba punktéw ECTS, ktérg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 1,4 2,4 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami

£ o charakterze praktycznym 50 50 L
Liczba punktow ECTS, ktéra student

8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o 2 2 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca

9. studenta 100 100 h
Punkty ECTS za modut

10. | 1 punkt ECTS od 25 do 30 godzin obcigzenia 4 ECTS
studenta
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