Karta (sylabus) modutu/przedmiotu
Robotyzacja proceséw wytworczych
Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Sterowanie w ukladach dynamicznych
Rodzaj przedmiotu: Obieralny

Kod przedmiotu: RPW-1-5-0-7-MK58-2 0

Rok: v

Semestr: 7

Forma studiow: Studia stacjonarne

Rodzaj zajec i liczba godzin w semestrze:

Wyktad:| 15
Cwiczenia:
Laboratorium:
Projekt:| 15
Liczba punktéw ECTS: 2
Sposob zaliczenia: zaliczenie
Jezyk wykladowy: polski

Cel przedmiotu

Cl

Przekazanie wiedzy na temat wybranych wspotczesnych probleméw teorii sterowania

C2

Doskonalenie umiejgtno$ci prowadzenia obliczen numerycznych, w tym macierzowych w
wybranym z pakiecie obliczeniowym (Matlab lub Scilab)

Wymagania wstepne w zaKkresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1 |Wiedza z zakresu podstaw automatyki i teorii sterowania
2 |Umiejetnos¢ programowania procedur obliczeniowych w srodowisku Matlab lub Scilab
Efekty ksztalcenia
W zakresie wiedzy:
EK1 |Ma podstawowa wiedze z zakresu wspdlczesnych probleméw teorii sterowania, metod opisu
uktadow oraz projektowania uktadéw sterowania.
W zakresie umiejetnosci:
EK2 [Potrafi dokona¢ zaprojektowa¢ uktad sterowania korzystajac z zaawansowanych metod
obliczeniowych i rachunku macierzowego.
EK3 [Ma umiegjgtnos¢ projektowania algorytmow i ich implementacji w srodowisku

Matlab/Simulink lub Scilab/Xcos




Tresci programowe przedmiotu

Forma zaje¢: wyklady

Tresci programowe:

W1 [Ukfady o jednym i wielu wejéciach i wyjsciach

W2 |Projektowanie uktadow sterowania w przestrzeni stanow
W3  |Metoda przesuwania biegunéw

W4  [Obserwator stanu

W5 |Sterowanie optymalne

W6 |Optymalny filtr Kalmana

W7 |Sterowanie nieliniowe

Forma zajecé: projekt

Tre$ci programowe:

tematyki wykladow, przygotowanie i udziat

P1 |Zadanie projektowe. Uktady o jednym i wielu wejéciach i wyjsciach
P2  [Projektowanie uktadow sterowania w przestrzeni stanow
P3  [Metoda przesuwania biegunow
P4  [Obserwator stanu
P5 [Sterowanie optymalne
P6  [Optymalny filtr Kalmana
P7 |Prezentacja i ocena projektow
Metody dydaktyczne
1 [Wyklad z prezentacja multimedialna
2 |Zajecia projektowe
Obciazenie pracg studenta
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca: 30
W tym: Udziat w wyktadach: 15
Udziatl w ¢wiczeniach:
Udziat w zajgciach laboratoryjnych:
Udziat w zajgciach projektowych: 15
Praca wlasna studenta: 20
W tym: Samodzielne studiowanie 10

w kolokwium zaliczajacym wyktad:

Przygotowanie do ¢wiczen rachunkowych

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych:,

opracowanie sprawozdan:

Przygotowanie projektu: 10

Laczny czas pracy studenta: 50




Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla
przedmiotu:

Liczba punktow ECTS w ramach zaje¢
o charakterze praktycznym (¢wiczenia,

laboratoria, projekty):

Literatura podstawowa

1 Z. Gosiewski F Siemaszko, Automatyka: tom II, synteza uktadéw, Bialystok 2007

(Politechnika Bialostocka)
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Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego
efektu ksztatcenia do
Efekt efektow Cele Tresci Metody Metody ocen
ksztalcenia | zdefiniowanych dla przedmiotu programowe dydaktyczne Y Y
catego programu
(PEK)
EK1 RPWI1A W09+ Cl W1.W7 1 01
RPWI1A U06+
EK2 RPWI1A U110+ C2 \7;12]77 1,2 01, 02,03
RPWI1A Ull+ "
RPWI1A U110+
EK3 RPWIA Ull+ C2 P1..P7 2 02,03
Metody i kryteria oceny
Symbol
metody Opis metody oceny Prog zaliczeniowy
oceny
(0] Kolokwium zaliczeniowe 51%
02 Ocena stopnia przygotowania do zajgc 51%
03 Ocena projektu 51%

Autor programu: | prof. dr hab. Grzegorz Litak

Adres e-mail: | g.litak@pollub.pl

Jednostka organizacyjna:| Katedra Automatyzacji
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