Karta (sylabus) przedmiotu
Mechatronika
Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Teoria i technika sterowania
Rodzaj przedmiotu: Obowigzkowy
Kod przedmiotu: MT1NO0532-0 1
Rok: 11
Semestr: 5

Forma studiow: Studia niestacjonarne
Rodzaj zajec¢ i liczba godzin 54

w semestrze:

Wyktad 18
Cwiczenia 18
Laboratorium 18

Projekt -

Liczba punktéw ECTS: 7

Sposébb zaliczenia: Egzamin/zaliczenie
Jezyk wyktadowy: Jezyk polski

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentow z teoretycznymi podstawami wybranych,

1 niekonwencjonalnych algorytméw i struktur sterowania.

Zapoznanie studentéw z nowoczesnymi technikami projektowania i

€2 zastosowania okreslonych typow regulatorow i uktadéw sterowania.

C3 | Zapoznanie z wybranymi metodami syntezy ukladéw sterowania binarnego.

C4 | Omébwienie wybranych metod optymalizacji uktadéw sterowania.

c5 Przygotowanie studentow do korzystania narzedzi wspomagajgcych
projektowanie uktadow sterowania.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Analiza matematyczna: rachunek rézniczkowy i catkowy, dziatania na

1 )
macierzach

2 | Podstawy techniki i teorii sterowania.

Efekty ksztalcenia

W zakresie wiedzy:

Ma wiedze na temat budowy i rozumienia istoty funkcjonowania typowych

EK 1 uktadow i systemow automatyki.

Posiada wiedze na temat nowoczesnych metod identyfikacji i modelowania

EK 2 obiektow sterowania i technik sterowania.

Posiada podstawowg wiedze z zakresu optymalizacji systemow

EK'3 dynamicznych dla wybranych kryteridw jakosci regulacji.

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi dla typowych procesow i zadan zastosowaé odpowiednie techniki

EK 4 .
automatycznego sterowania.

EK 5 | Sprawnie postuguje sie oprogramowaniem naukowo-technicznym




wspomagajgcym synteze uktaddw sterowania / automatycznej regulaciji,
zarowno na etapie identyfikacji obiektu jak i doboru i strojenia algorytmow
sterowania.

EK 6

Potrafi dokona¢ kompletacji urzgdzen automatyki i oceny rozwigzania pod
wzgledem funkcjonalnym i ekonomicznym.

W zakresie kompetencji spotecznych:

EK7

Rozumie potrzebe ciggtego doksztatcania sie.

EK 8

Ma swiadomosc¢ odpowiedzialnosci za wtasng prace, wnoszong we wspolnie
realizowane w zespole zadania.

Tresci programowe przedmiotu

Forma zaje¢ — wyktady

w1l Wprowadzenie do teorii i technik sterowania. Wymagania projektowe.
W2 Modele obiektéw i sygnatéw. Wybrane metody i narzedzia
identyfikaciji.
W3 Projektowanie regulatorow optymalnych wg. kryterium liniowo-
kwadratowego LQ i LQG.
W4 Projektowanie regulatoréw metodag alokacji biegunow.
W5 Sterowanie od stanu.
W6 Sterowanie z obserwatorem stanu.
W7 Sterowanie adaptacyjne.
W8 Sterowanie predykcyjne.
W9 Zerowy termin egzaminu.
Forma zaje¢ — éwiczenia
Ccw1 Podstawy rachunku macierzowego.
CW2 Przeksztatcenie Laplace'a i Z.
Cw3 Rozwigzywanie rownan rézniczkowych i roznicowych
Cw4 Opis ukfadéw dynamicznych w przestrzeni stanu. Konwersja modeli.
W5 Badani_e stabilnosci, sterowalnosci i obserwowalnosci uktadéw
dynamicznych.
W6 Optymalna synteza kombinacyjnych i sekwencyjnych uktadéw
przetgczajgcych.
EW7 Wyliczanie optymalnych nastaw regulatorow PID wg kryteriow
catkowych.
Cws Rozwigzywanie zadan programowania optymalnego.
Cw9 Zaliczenie / Sprawdzian pisemny
Forma zaje¢ — laboratoria
L1 Zajecia organizacyjne i wprowadzajgce
Analiza ukfadéw liniowych w srodowisku Matlab/Simulink z
L2 ) :
wykorzystaniem narzedzi Control System Toolbox
Analiza ukfadéw nieliniowych w srodowisku Matlab/Simulink z
L3 ) .
wykorzystaniem narzedzi Control System Toolbox
L4 Komputerowa identyfikacja obiektu sterowania.
L5 Projektowanie systemu automatyki ze sterownikiem PLC i panelem
HMI.
L6 Badania optymalnych uktadéw sterowania.
L7 Analiza i synteza ukfadu regulacji z przemystowym regulatorem

mikroprocesorowym.




L8 Regulacja adaptacyjna.

L9 Termin odrobkowy / Zaliczenie

Metody dydaktyczne

[ERN

Wyktad / wykfad z prezentacjg multimedialng.

N

Rozwigzywanie zadan rachunkowych.

3 | Przeprowadzanie badan / projektowanie rozwigzan/ opracowanie sprawozdania

Obciagzenie pracg studenta

E - Srednia liczba godzin na zrealizowanie

orma aktywnosci o
aktywnosci

Godziny kontaktowe z wyktadowca,

realizowane w formie zajec 54

dydaktycznych — fgczna liczba godzin w

semestrze

Godziny kontaktowe z wyktadowca,

realizowane w formie konsultacji i 7

egzaminu —tgczna liczba godzin w

semestrze

Przygotowanie sie do laboratorium i

cwiczen — fgczna liczba godzin w 114

semestrze

Suma 175

Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla 7

przedmiotu

Liczba punktow ECTS w ramach zajec¢ o 3

charakterze praktycznym.
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Macierz efektéw ksztalcenia
Odniesienie
danego efektu
ksztatcenia do -
Efekt efektow Cele Tresci Metody Metody
ksztatcen L . programow
ia zdefiniowanyc | przedmiotu e dydaktyczne oceny
h dla catego
programu
(PEK)
MT1A WO04++ W1- W8
EK 1 MT1A W05+ C1,C2 L1-L8 1,23 02, 03
W1- W2
MT1A WO03+ ’ 01, 02,
EK 2 MT1A WO4++ C2,C3 CW3-CW4, 1,23 03
- L2-L4
W3- W6
MT1A W03+ C1, C2, C4, ’ 01, 02,
EKS I MT1A WO4++ C5 CW7-CW8, 1,23 03
- L6-L8
cca  |MTIAUOT+ | c1c2,c3, | WIWS L2 L3 o1, 02,
MT1A Ull+ C4 CW7 03
W1-W8, L2
MT1A_U02+ C2, C3, ’
EK 5 MT1A U034+ C4.C5 —L4, CW4- 1,3 03
- CW5
MT1A Ull+ W1, L5 -L7,
EK 6 MT1A_U13++ C1,C2 CW6 — 1,3 03
MT1A U17+ CwW7
W1-W8,
EK 7 MT1A_ KO1+ C1,C2 CW1-C\W8 1,23 02
EK 8 MT1A KO3+ C2, C5 L1-18 3 03
Symbol Opis metody oceny Prég
oceny zaliczenio
wy
O1 Zaliczenie pisemne z ¢wiczen 50,00%
02 Egzamin 60,00%
03 Sprawozdania z wykonanych doswiadczen 100,00%
laboratoryjnych
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