Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Elektryczny

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Sterowanie procesami ciagltymi 1010334241010335181
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka (brak) 2/4

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopieh niestacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 16  Cwiczenia: -  Laboratoria: 16  Projekty/seminaria: - 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Robert Baczyk

email: robert.baczyk@put.poznan.pl
tel. +48 61 665-2874

Elektryczny

Piotrowo 3A, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

K_WO02: w zakresie fizyki ogélnej, niezbedna do

zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujgcych w elementach i uktadach
automatyki,

K_WO06: w zakresie teorii liniowych systemoéw dynamicznych, w tym wybranych metod

modelowania i teorii stabilnosci; zna i rozumie podstawowe wtasnosci liniowych elementéw
dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwosci,

1 Wiedza:

K_W14: w zakresie, narzedzi informatycznych dla szybkiego prototypowania, projektowania i
symulacji uktadéw i systeméw automatyki.

L. . . | K_UO05: Potrafi wyznacza¢ i postugiwaé sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych
2 Umiejetnosci: | i wybranych proceséw przemystowych.

K_UO07: Potrafi sprawdzi¢ stabilnos¢ liniowych uktadéw dynamicznych.
K_U12: Potrafi korzysta¢ z wybranych narzedzi szybkiego prototypowania uktadéw automatyki

i robotyki.
3 Kompetencje | K_K01: Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia
spoteczne kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych.

Cel przedmiotu:

Powtdrzenie ugruntowanie i rozszerzenie wiedzy z zakresu Podstaw Automatyki oraz wyksztatcenie umiejgtnosci
wykorzystywania tej wiedzy do rozwigzywania rzeczywistych problemow.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i dyskretnych systeméw sterowania (w
ukfadzie otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz liniowych i prostych nieliniowych regulatoréw analogowych i
cyfrowych. - [K_W16]

2. Zna podstawowe kryteria syntezy i metody strojenia regulatoréw, narzedzia i techniki automatycznego doboru nastaw
regulatoréw oraz identyfikacji obiektow sterowania. - [K_W17]

3. Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie budowy, zastosowania i sterowania uktadami wykonawczymi automatyki i robotyki. -
[K_W19]

4. Zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych systemoéw automatyki i
robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych, jednostek obliczeniowych oraz elementéw i urzadzen
pomiarowo-kontrolnych. - [K_W20]

5. Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i robotyki. - [K_W21]
Umiejetnosci:
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1. Potrafi wyznaczac¢ i postugiwac sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych i wybranych proceséw
przemystowych, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania uktadow automatyki i robotyki. - [K_U05]

2. Potrafi korzysta¢ z wybranych narzedzi szybkiego prototypowania uktadéw automatyki i robotyki. - [K_U12]

3. Potrafi projektowaé proste uktady sterowania dla proceséw z jednym wejsciem i jednym wyjsciem; potrafi $wiadomie
wykorzystywac¢ standardowe bloki funkcjonalne systemoéw automatyki oraz ksztattowa¢ wlasnosci dynamiczne toréw
pomiarowych. - [K_U14]

4. Potrafi dobra¢ parametry i nastawy podstawowego regulatora przemystowego - [K_U18]
5. Potrafi zaplanowaé, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw automatyki i robotyki. - [K_U21]

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych. - [K_KO01]

2. Ma swiadomosc roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej oraz rozumie potrzebe formutowania i przekazywania
spoteczenstwu informaciji i opinii dotyczgcych osiggnie¢ roznych aspektow dziatalnosci inzynierskiej; stara sie, aby
przekazywac takie informacje i opinie w sposéb powszechnie zrozumiaty. - [K_K06]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Wyktad: Kolokwium zaliczeniowe dla sprawdzenia stopnia przyswojenia tresci przekazanych na wyktadzie i umiejetnosci
rozwigzywania zadan.

Laboratorium: Oceny ze sprawdzianéw, raportow z éwiczen laboratoryjnych i za aktywnos¢.

Tresci programowe

Modelowanie obiektdw rzeczywistych przy pomocy réwnan rézniczkowych i transmitancji operatorowej. Prosta i odwrotna
transformata Laplace'a. Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych z wykorzystaniem transformaty Laplace'a. Linearyzacja
statyczna i dynamiczna. Przeksztatcanie schematow blokowych i wyznaczanie transmitancji zastepczej. Charakterystyki
czasowe i czestotliwosciowe obiektdw dynamicznych. Badanie stabilnosci i wyznaczanie regulatora zapewniajgcego
okreslony zapas stabilnosci. Analiza uktadéw regulacji automatycznej w dziedzinie czestotliwosci. Wiasciwosci
kompensatoréw i metody ich doboru. Sterowanie rozmyte. Sterowanie predykcyjne.

Laboratorium: Praca w Matlabie - Simulinku, samodzielne budowanie modeli uktadéw regulacji. Regulacja dwupotozeniowa
na przykfadzie modelu uktadu regulacji temperatury w domu jednorodzinnym. Dobér regulatora PID na przyktadzie sterowania
obiektem cieplnym oraz silnikiem pradu statego. Badanie uktadéw regulacji z kompensatorami lead oraz lag. Projektowanie i
badanie regulatora rozmytego w uktadzie regulacji. Sterowanie predykcyjne.

Literatura podstawowa:

1. Podstawy automatyki - éwiczenia rachunkowe, Dariusz Horla, Wyd. Politechniki Poznanskiej

2. Podstawy automatyki, Karol Rumatowski, Wyd. Politechniki Poznanskiej

3. Podstawy automatyki, Andrzej Urbaniak, Wyd. Politechniki Poznanskiej

4. Sieci neuronowe, algorytmy genetyczne i systemy rozmyte, Danuta Rutkowska, PWN, Warszawa 1997r.
5. Automatyka w pytaniach i odpowiedziach, Andrzej Markowski, WNT, 1985r.

Literatura uzupetniajaca:

. Podstawy automatyki, Jerzy Mazurek, Wyd. Politechniki Warszawskiej

. Podstawy automatyki, Marek Zelazny, PWN, Warszawa 1976t.

. Regulatory cyfrowe w automatyce, Jerzy Brzézka, wyd. Mikom, Warszawa 2002r.

. Poradnik inzyniera - automatyka, Wtadystaw Findeisen

. Przeksztatcenie Laplace'a i jego zastosowania, Dobiestaw Bobrowski, Zbigniew Ratajczak, Wyd. Politechniki Poznanskiej
. Modern Control Engineering, Paraskevopoulos P.N., Marcel Dekker Inc., New York, 2002
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢é Czas (godz.)
1. Udziat w zajeciach wyktadowych 16
2. Udziat w zajeciach laboratoryjnych 16
3. Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych 16
4. Opracowanie sprawozdan 16
5. Przygotowanie do zaliczeania/egzaminu 16
6. Udziat w konsultacjach 10
7. Udziat w zaliczeniu/egzaminie 2

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
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taczny naktad pracy 92
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 44
Zajecia o charakterze praktycznym 32
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