Karta (sylabus) przedmiotu
Mechatronika
Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Teoria i technika sterowania
Rodzaj przedmiotu: Obowigzkowy

Kod przedmiotu: MT1S0532-0 1
Rok: [l

Semestr: 5

Forma studiéw: Studia stacjonarne

Rodzaj zajec i liczba godzin

_ 90
w semestrze:
Wykiad 30
Cwiczenia 30
Laboratorium 30
Projekt -
Liczba punktow ECTS: 7
Sposob zaliczenia: Egzamin/zaliczenie
Jezyk wyktadowy: Jezyk polski

Cel przedmiotu

C1

Zapoznanie studentow z teoretycznymi podstawami wybranych algorytméw i
struktur sterowania obiektami automatyki.

C2

Zapoznanie z technikami projektowania i zastosowania okreslonych typéw
regulatoréw i uktadow sterowania.

C3 | Zapoznanie z metodami stabilizacji systemow dynamicznych.

C4 | Charakterystyka wybranych metod optymalizacji uktadéw sterowania.

C5

Przygotowanie studentow do wykorzystania narzedzi wspomagajgcych
projektowanie uktadow sterowania.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Analiza matematyczna: rachunek rézniczkowy, znajomos¢ catkowania, dziatania

1 na macierzach
2 | Podstawy automatyki / Teorii sterowania
Efekty ksztalcenia
W zakresie wiedzy:
EK 1 Student ma wiedze na temat opisu i rozumienia istoty funkcjonowania oraz

budowy uktadéw automatyki.

EK 2 | Podsiada podstawowg wiedze z zakresu roznorodnych technik sterowania.

EK 3

Podsiada podstawowg wiedze na temat wskaznikdw i kryteriow jakosci
regulacji.

W zakresie umiejetnosci:

EK 4

Student potrafi w typowych sytuacjach zastosowaé okreslone techniki
sterowania obiektem

EK 5

Postuguje sie oprogramowaniem wspomagajgcym projektowanie uktadow
sterowania / automatycznej regulaciji.

EK 6

Potrafi zaprojektowa¢ i przeanalizowa¢ uktady sterowania binarnego i
automatycznej regulacji.




W zakresie kompetencji spotecznych:

EK 7 | Rozumie potrzebe ciggtego doksztatcania sie.

EK 8

Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za przygotowang prace wiasng oraz
waznos$ci postepowania w sposéb profesjonalny.

Tresci programowe przedmiotu

Forma zaje¢ — wyktady

Wprowadzenie do teorii i technik sterowania. Problematyka

w1 . ) :
sterowania we nauce i technice.
W2 Formalne opisy systemow sterowania i ich elementow. Opis w
przestrzeni standw. Stabilno$¢, sterowalnosc i obserwowalnosc.
W3 Komputerowa identyfikacja obiektow i sygnatow. Probabilistyczne
modele procesow.
W4 Projektowanie regulatorow metodg alokacji biegunow.
W5 Analogowe i cyfrowe algorytmy PID i ich mikroprocesorowa
implementacja.
W6 Projektowanie regulatoréw metodg Evansa.
W7 Sterowanie od stanu.
W8 Projektowanie regulatorow wg kryterium liniowo-kwadratowego w
warunkach braku niepewnosci (LQ).
Projektowanie regulatorow wg kryterium liniowo-kwadratowego
W9 (LQG).
W10 Sterowanie optymalne. Zasada optymalnosci i zasada maksimum.
w1l Stabilnos¢ nieliniowych i niestacjonarnych systemow sterowania.
W12 Inteligentne i ztozone systemy sterowania.
W13 Regulatory rozmyte.
W14 Regulatory neuronowe.
W15 Zerowy termin egzaminu.
Forma zaje¢ — éwiczenia
Ccw1 Przeksztatcenie Laplace’a , przeksztatcenie Z.
EW2 P,o_dgtawy rachunku macierzowego. Roéwnania rézniczkowe i
réznicowe.
Cw3 Modelowanie liniowych uktadow dynamicznych ciggtych i dyskretnych
Ccw4 Konwersja modeli i ich rozwigzywanie
W5 Transmitancje: operatorowa i widmowa. Wyznaczanie charakterystyk
czasowych i czestotliwosciowych
CW6 Linearyzacja uktaddéw nieliniowych
CwW7 Badanie stabilnosci uktadow regulacji metodami algebraicznymi.
Cws Badanie stabilnosci uktadéw regulacji metodg Nyquista i Bode'go.
Ccw9 Badanie sterowalnosci i obserwowalnosci.
¢W10 Analiza stabilnosci uktadoéw nieliniowych metodami Lapunowa i
funkcji opisujacej.
EW11 Synteza ciggtego uktadu regulacji metodami ksztattowania
charakterystyk czestotliwosciowych.
CwW12 Synteza cyfrowego algorytmu regulacji metodg bezposrednia.
CW13 Synteza regulatora ,,0d stanu” metodg alokacji biegunow.
CW14 Rozwigzywanie zadania programowania optymalnego.
CW15 Sprawdzian pisemny




Forma zaje¢ — laboratoria

L1 Zajecia organizacyjne i wprowadzajgce

Lo Wprowadzenie do platformy Matlab/Simulink. Tworzenie diagraméw z
uktadami sterowania i regulacji

L3 Liniowe sterowanie dyskretne obiektem cigglym
Identyfikacja parametryczna obiektu z wykorzystaniem narzedzi

L4 S
System Identification Toolbox

L5 Estymacja parametréw z wykorzystaniem Simulink Design
Optimization

L6 Analiza ukfaddw liniowych z wykorzystaniem narzedzi Control
System Toolbox

L7 Termin odrobkowy 1

L8 Linearyzacja modeli nieliniowych z wykorzystaniem pakietu Simulink

Lo Sterowanie obiektem dynamicznym przy zadanym stanie w ukfadzie
zamknietym z obserwatorem stanu

L10 Sterowanie optymalne obiektem dynamicznym

L11 Analiza wptywu nieliniowos$ci na jakosc¢ regulacji dyskretnej w
uktadzie z obiektem ciggtym.

L12 Analiza i synteza systemu stabilizacji z regulatorem rozmytym.

113 Analiza i projektowanie systemu sterowania binarnego i wizualizacji
procesu przemystowego.

L14 Badanie algorytméw sterowania implementowanych w sterownikach
PLC

L15 Termin odrobkowy 2 / Wystawienie ocen

Metody dydaktyczne

[ERN

wyktad / wyktad z prezentacjg multimedialng

2 |rozwigzywanie zadan

wykonywanie doswiadczen / projektowanie doswiadczen/opracowywanie
sprawozdan

Obcigzenie praca studenta

E - Srednia liczba godzin na zrealizowanie

orma aktywnosci L
aktywnosci

Godziny kontaktowe z wykfadowca,

realizowane w formie zajec 90

dydaktycznych — fgczna liczba godzin w

semestrze

Godziny kontaktowe z wykfadowca,

realizowane w formie konsultacji i 4

egzaminu —tgczna liczba godzin w

semestrze

Przygotowanie sie do laboratorium i

¢wiczen — fgczna liczba godzin w 52/26

semestrze

Suma 175

Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla 7

przedmiotu




Liczba punktow ECTS w ramach zajec¢ o
charakterze praktycznym.
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Macierz efektow ksztalcenia

Efekt
ksztatcen

Odniesienie
danego efektu
ksztatcenia do

efektow
zdefiniowanych
dla catego
programu
(PEK)

Tresci Narzedzia
programow | dydaktyczn
e e

Cele
przedmiotu

Sposob

ocen
1a y

MT1A_ WO04++

EK 1

MT1A_ WO5+

C1,C2

W1- W14

1,23

02

EK 2

MT1A_ W03+
MT1A WO04++

C1,C2,C3

W1- W14,
L1-L14

1,23

02, 03

EK 3

MT1A_ W03+
MT1A WO04++

C1,C2,C3

W1- W14,
L1-L14

1,23

02, 03

EK 4

MT1A_UO7+
MT1A_ U11+

C2

L1-L14,
CW1 -
CW14

1,23

01, O3

EK 5

MT1A_U02+

C3, C4

L1-L14

1,23

03




MT1A UO03+
MT1A_U11+ L1-L14,
EK 6 MT1A U13++ C3,C4 CW1 - 1,2,3 01, 03
MT1A U17+ Cwi14
W1-W14,
EK 7 MT1A KO1+ C5 CW1-CW14 1,23 01, 02
EK 8 MT1A KO3+ C5 L1-L1L14 1,23 03
Symbol Opis metody oceny Prég
oceny zaliczenio
wy
01 Zaliczenie pisemne z ¢wiczenh 50,00%
02 Egzamin 60,00%
03 Sprawozdania z wykonanych doswiadczen 100,00%
laboratoryjnych
Autor 4t inz. Edward Zak
programu:
Adres e-mail: |e.zak@pollub.pl
Jednostka

organizacyjna:

Katedra Automatyki i Metrologii, Wydziat Elektrotechniki i Informatyki




