Karta (sylabus) medutu—/przedmiotu
Transport
Studia | stopnia

Przedmiot: Podstawy automatyki
Rodzaj przedmiotu: Podstawowy/obowigzkowy
Kod przedmiotu: TR1S0339-0 1
Rok: 2

Semestr: 3

Forma studiow: Studia stacjonarne
Rodzaj zaj e€ i liczba godzin 60

w semestrze:

Wyktad 30

Cwiczenia 15

Laboratorium 15

Projekt

Liczba punktéw ECTS: 4

Sposbb zaliczenia: Zaliczenie

Jezyk wyktadowy: Jezyk polski

Cel przedmiotu

c1 Dostarczenie stuchaczom podstawowej wiedzy obejmujgcej szeroko rozumiane
oddzialywanie na przebieg proceséw technologicznych
c2 Dostarczenie stuchaczom podstawowej wiedzy i umiejetnosci obejmujacej zadania
syntezy sterowania cigglymi procesami technologicznymi
c3 Przekazanie wiedzy i elementarnych umiejetnosci obejmujgcej synteze uktadow
przetgczajgcych
Wymagania wst epne w zakresie wiedzy, umiej etno$ci i innych kompetenciji
1 |Wiedza z matematyki w zakresie rozwigzywania rownan rézniczkowych.
2 | Wiedza z fizyki obejmujgca podstawowe pojecia z fizyki ciala statego i ptyndw.
Efekty ksztatcenia
W zakresie wiedzy:
EK 1 Student posiada wiedze z zakresu identyfikacji, klasyfikacji, projektowania i
testowania ciggtych i dyskretnych uktadéw sterowania.
EK 2 Posiada wiedze na temat metod analizy wiasciwosci, korekcji i optymalizacji uktadéw
sterowania.
EK 3 Zna praktyczne metody strojenia uktadéw sterowania, w szczegdInosci metody
stojenia uktadéw sterowania stosowane w praktyce prze mystowej.
W zakresie umiejetnosci:
EK 4 | Student potrafi zaprojektowac prosty ukfad sterowania.
EK 5 Student potrafi zaplanowac eksperyment, sporzgdzi¢ charakterystyki statyczne oraz
dynamiczne i dokonag interpretacji wynikow.
EK 6 Student potrafi wykreslic charakterystyke czestotliwosciowg uktadu sterowania,
przeprowadzi¢ interpretacje wynikow i skorygowac¢ ukiad.
W zakresie kompetenciji spotecznych:
Student potrafi sformutowac problem technologiczny zwigzany ze sterowaniem w
EK 7 | sposob profesjonalny i moze wspotpracowac ze specjalistami np. z automatykiem lub

informatykiem.

Tresci programowe przedmiotu




Forma zaj e€¢ — wykiady

Tresci programowe

Wprowadzenie: podstawowe pojecia, klasyfikacja ukladow sterowania, zadania
syntezy sterowania, cel sterowania, jakos¢ technologiczna, kryteria jakosci

w1 . N s )
sterowania, model matematyczny procesu, podziat wielkosci przyczynowych na:
wielko$ci nastawiajgce, wielkosci niezmiennicze (parametry), zakiocenia.
Opis matematyczny proceséw: symulacje bezposrednie bilansujgce, zmienne
W2 uogoblnione, metoda planowania eksperymentow dla modelowania
wielowymiarowego wasciwosci statycznych, podstawowe metody identyfikacji
wiasciwosci dynamicznych w uktadach ciggtych.
W3 Przedstawienie proces6w za pomocg modeli blokowych. Rachunek operatorowy.
Przeksztaicenia L, F, Z
Modelowanie sygnatdw wymuszajgcych, typowe wymuszenia, pojecia
W4 charakterystyki dynamiczne czasowe i czestotliwosciowe. Obliczanie odpowiedzi
uktadow. Podstawy matematyczne opisu czestotliwosciowego. Klasyfikacja
podstawowych wiasciwosci procesow.
W5 Pojecie obiektu sterowania. Klasyfikacja wiasciwosci obiektow sterowania.
W6 Podstawowe struktury sterowania. Sterowanie w torze otwartym i zamknietym.
Kompensacja zakidcen, uktad regulacji statowartosciowej i programowej.
W7 Dobor regulatora: regulacja dwupotozeniowa; regulatory typu P, PI, PD, PID;
regulatory predykcyjne; regulacja kaskadowa.
W8 Korekcja wiasciwosci dynamicznych uktadu sterowania. Zera i bieguny
transmitancji. Ksztaltowanie odpowiedzi czasowych ukiadu.
W9 Kryteria jakosci sterowania: doktadnos¢ statyczna, catkowe kryteria jakosci,
tlumienie ukladu, czas regulaciji, przeregulowanie.
W10 Stabilno$¢ procesoéw, kryteria stabilnosci, korygowanie wtasciwosci metoda
Bodego
W11 Sterowgnie w przestrzeni standw, obserwator stanu, korygowanie wkasciwosci
procesow.
Forma zaj € — laboratoria
Tresci programowe
L1 Charakterystyki statyczne obiektéw
L2 Analiza wptywu zakidcen na urzgdzenia wykonawcze oraz ich korekcja przez
stosowanie pomocniczych obwoddw regulacii
L3 Regulacja dwu i tréjpotozeniowa
L4 Projektowanie, symulacja oraz realizacja techniczna prostego uktadu regulacji z
jednym sprzezeniem zwrotnym
L5 Synteza ukitadu sterowania — sterowanie modelem witryskarki
L6 Dynamika obiektu sterowania — sterowanie falownikiem
L7 Synteza ukladu sterowania — sterowanie silnikiem krokowym
L8 Synteza ukiadu sterowania — sterowanie manipulatorem binarnym
L9 Synteza uktadu sterowania — model silnika spalinowego
Metody dydaktyczne
1 |Wyklad z prezentacjg multimedialng

2 | Cwiczenia audytoryjne — rozwigzywanie zadan

3 | Cwiczenia laboratoryjne — wykonywanie ¢wiczen laboratoryjnych

Obci azenie prac g studenta

Srednia liczba godzin na zrealizowanie

Forma aktywnosci aktywnosci

Godziny kontaktowe z wykladowc g,

w tym:

udziat w wyktadach, udziat w laboratoriach 18




Praca wiasha studenta, w tym:

Przygotowanie sie do laboratorium 32
taczny czas pracy studenta 50
Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla 2
przedmiotu:

Liczba punktéw ECTS w ramach zaje¢ 1

0 charakterze praktycznym

Literatura podstawowa

1 | Kaczorek T.: Podstawy teorii sterowania. WNT, Warszawa 2006
2 | Kaczorek T.: Teoria uktadéw regulacji automatycznej. WNT, Warszawa 1974
Literatura uzupetniaj gca
3 | Kasprzyk J.: Programowanie sterownikdw przemystowych, WNT, Warszawa 2007
4 | Siwinski J.: Uktady przetgczajgce w automatyce, WNT, Warszawa 1980
5 | Wegrzyn S.: Podstawy automatyki. PWN, Warszawa 1980
6 Jedrzykiewicz Z.: Teoria sterowania ukladow jednowymiarowych. AGH Uczelniane
Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne, Krakéw 2002.
7 Driankov D., Hellendoorn H., Reinfrank M.: Wprowadzenie do sterowania rozmytego.
WNT, Warszawa 1996.
8 Yager R., Filev D.: Podstawy modelowania i sterowania rozmytego. WNT, Warszawa
1995.
Macierz efektow ksztatcenia
Odniesienie danego
efektu ksztatcenia do Cele
Efekt efektow rzedmiot Tresci Metody Metody
ksztatcenia zdefiniowanych dla P programowe | dydaktyczne oceny
catego programu u
(PEK)
W1, W2,
TR1IA W11(++ W3, W4,
EK1 TRlA_W14((+)) CLC2 1 we, wio, 1 01,02
W11
TR1A_W11(+) W5, W7,
EK2 TR1A W14(+) 2 W8, W9 ! 01,02
TR1A W11(++) W6, L5, L7,
EK 3 TR1A W14(+) Cc2 L8 1,2 01, 02
W4, W5, L1,
EK 4 TR1A _U25(+++) C3 L2 L3 L6 1,2 01,02
W3, W9,
EK 5 TR1A _U8(++) Cc2 W10, W11, 12 01, 02
L1,L6
W3, W6,
EK 6 TR1A_U25(++) C2 W9, L4 1,2 01,02
W1, W2,
TR1IA W11(++) W3, W4,
K7 TR1A_W14(+) clc2 W6, W10, 1 01,02
W11




Metody i kryteria oceny

Symbol
metody Opis metody oceny Prog zalicze niowy
oceny
01 Zadania kontrolne 50%
02 Ocena z egzaminu pisemnego 100%
Autor ) prof. dr hab. in z. Stanistaw Ptaska
programu:
Adres e-mail: 5.plaska@pollub.pl
Jednqstka_ . Katedra Automatyzacji Politechniki Lubelskiej
organizacyjna:




