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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Control of electrical drives 1010331141010330001
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatic Control and Robotics ogélnoakademicki 214

Sciezka obieralnosci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Automatic Control and Robotics polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 30  Cwiczenia: - Laboratoria: -  Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

inny ogélnouczelniany

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 3 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

prof. dr hab. inz. Krzysztof Zawirski
email: krzysztof.zawirski@put.poznan.pl
tel. 61-6652386

Elektryczny

ul. Piotrowo 3A, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetenciji spotecznych:

K_WO05: Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii sygnatow i informacji

1 Wiedza: K_WO06: Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii liniowych systemoéw dynamicznych.

K_W08: Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii obwodow elektrycznych oraz
elektrotechniki pradu statego i przemiennego (w tym tréjfazowego)

K_W17: Zna podstawowe kryteria syntezy i metody strojenia regulatoréw

L . . | K_UO01: potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada
2 Umiejetnosci: | umiejetnosci samoksztatcenia

K_U04: postuguje sie jezykiem angielskim na poziomie wystarczajgcym do porozumiewania
sie, a takze czytania ze zrozumieniem kart katalogowych, not aplikacyjnych, instrukcji obstugi
urzadzen oraz opiséw narzedzi informatycznych

3 Kompetencje | K_K02: posiada $wiadomosé waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
spoleczne inzynierskiej w tym jej wptyw na $rodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za
podejmowane decyzje

Cel przedmiotu:

-Poznanie budowy, zasady dziatania oraz metod i struktur uktadéw sterowania elektrycznych napedéw przeksztaltnikowych
oraz nabycie umiejetnosci ich analizy i syntezy.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie budowy, zastosowania i sterowania . - [K_W19]
2. Zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych systeméw - [K_W20]

Umiejetnosci:

1. Potrafi dobrac rodzaj i parametry uktadu wykonawczego, uktadu pomiarowego, jednostki sterujgcej - [K_U17]
2. Potrafi zbudowac, uruchomic¢ oraz przetestowac prosty uktad elektroniczny oraz elektromechaniczny. - [K_UZ20]
3. Potrafi wyznaczac i postugiwac sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych - [K_UQ5]

Kompetencje spoteczne:

1. Posiada $wiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podej$cia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z
dokumentacja oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzgdzenia i ich elementy mogg funkcjonowac, przestrzegania
zasad etyki zawodowej i poszanowania réznorodnosci pogladow i kultur - [K_K04]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia
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-Wyktad: egzamin, ktéry sktad sie z testu, odpowiedzi pisemnej na zadane zagadnienia oraz rozmowy (opcjonalna) na
wybrane zagadnienie lub wyjasnienie odpowiedzi pisemnych.

Cwiczenia laboratoryjne: obecno$é na zajeciach i wykonanie éwiczen lab. w grupach oraz ztozenia pisemnych sprawozdan.

Tresci programowe

Wyktad. Ogélna struktura zautomatyzowanego uktadu napedowego. Zasady regulacji kaskadowej; kryteria optymalizaciji i
synteza regulatorow potozenia i predkosci. Uktady regulacji napedu przeksztattnikowego tyrystorowego i tranzystorowego
pradu statego, automatyka napedéw nawrotnych, dwustrefowa regulacja predkosci. Uktady regulacji czestotliwosciowej
silnikow klatkowych, fagodny rozruch, metody skalarne i wektorowe sterowania strumienia i momentu. Ukfady sterowania
predkoscia silnikéw synchronicznych o magnesach trwatych, stosowane strategie i uktady sterowania. Sterowanie silnikiem
bezszczotkowym pradu statego, komutacja elektroniczna, stosowane modulacje jako$¢ wytwarzanego momentu
elektromagnetycznego. Sterowanie silnikiem reluktancyjnym przetgczalnym, zasada wytwarzania momentu
elektromagnetycznego, sterowanie komutacjg pradow i jej wptyw na jako$¢ wytwarzanego momentu. Sterowanie silnikiem
krokowym.

Aktualizacja 2017: Sterowanie ukladami napedowymi o ztozonej strukturze mechanicznej, uktady sterowania generatorami
wiatrowymi.

Cwiczenia laboratoryjne. Program éwiczen laboratoryjnych obejmuje zapoznanie sie z konstrukcja, oprogramowanie,
uruchomienie i badanie wtasciwosci statycznych i dynamicznych wybranych fizycznych uktadéw napedowych.

Literatura podstawowa:

1. Zawirski K., Deskur J., Kaczmarek T., Automatyka napedu elektrycznego, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan,
2012.

2. Lech Grzesiak L., Kaszewski A., Ufnalski B.: Sterowanie napedéw elektrycznych. Analiza, modelowanie, projektowanie.
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2016.

3. Sieklucki G., Bisztyga B., Zdrojewski A., Orzechowski T., Sykulski R.: Modele i zasady sterowania napedami elektrycznymi,
Wydawnictwo AGH, Krakéw 2014.

Literatura uzupetniajaca:

1. Leonhard W., Control of Electrical Drives, Springer, Berlin, New York, 2001

2. Leonhard W., Control of Electrical Drives, Springer, Berlin, New York, 2001

3. Leonhard W., Control of Electrical Drives, Springer, Berlin, New York, 2001

4. Kaczmarek T. , Naped elektryczny robotéw, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan, 1998

5. Kazmierkowski M.P, Tunia H., Automatic Control of Converter-Fed Drives, ELSEVIER, Amstertdam, London, New York,
Tokyo, Warszawa , 1994

6. Brock S., kuczak D., Nowopolski K., Pajchrowski T., Zawirski K.: Two Approaches to Speed Control for Multi-Mass System
With Variable Mechanical Parameters, IEEE Transactions on Industrial Electronics, VOL. 64, NO. 4, APRIL 20

7. Fabianski B., Zawirski K.: Simplified model of Switched Reluctance Motor for real-time calculations, Przeglad
Elektrotechniczny, ISSN 0033-2097, R. 92 NR 7/2016

8. Nowopolski K., Wicher B., Zawirski K.: Experimental Analysis of Selected Control Algorithms of Electromechanical Object
with Backlash and Elastic Joint, IEEE 17th International Conference on Power Electronics and Motion Control, Varna,
Bulgaria, 25 ? 30 of September 2016

9. Szczesniak P., Urbanski K., Fedyczak Z., Zawirski K.: Comparative study of drive systems using vector-controlled PMSM
fed by a matrix converter and a conventional frequency converter, TURKISH JOURNAL OF ELECTRICAL ENGINEERING
&#38; COMPUTER SCIENCES, vol. 24, pp. 1516?1531, 2016

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Udziat w wyktadach 30
2. Przygotowanie do egzaminu 30
3. Egzamin 5

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 65 3
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30
Zajecia o charakterze praktycznym 10
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