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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy przedmiot powinien mie¢ podstawowe wiadomosci z zakresu matematyki,
elektrotechniki oraz fizyki. Powinien rowniez cechowac sie umiejetnoscig pracy w zespole, pod katem zajec
laboratoryjnych.

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentéw z metodami syntezy i analizy uktadéw sterowania, podstawami dziatania uktadéw
ciggtych liniowych oraz zagadnien zwigzanych z modelami dyskretnoczasowymi uktadow regulaciji, a takze
wptywem nieliniowosci na jakos¢ sterowania.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Ma wiedze na temat narzedzi i technik niezbednych do opisu i analizy sktadowych uktadéw sterowania.
Ma wiedze na temat analizy stabilno$ciowej liniowych ciggtych i liniowych modeli dyskretnych uktadéw
regulacji. Ma wiedze na temat zwigzku miedzy jakoscig sterowania a nastawami podstawowych
regulatoréw. Ma wiedze na temat zwigzku miedzy charakterystykami czasowymi i czestotliwosciowymi
uktadow liniowych.



Umiejetnosci:

Umie zastosowaé odpowiednie metody do analizy stabilnosci uktadow regulaciji. Umie wykorzystaé
algebre schematow blokowych do sprowadzania ztozonego schematu potgczeh miedzy blokami
funkcyjnymi do postaci umozliwiajgcej dalszg analize uktadu. Umie dobra¢ rodzaj i nastawy regulatora
do okreslonego zadania regulaciji.

Kompetencje spoteczne:
Rozumie, ze znajomosc¢ podstawowych metod analizy i syntezy uktadow sterowania jest niezbedna w
praktyce inzynierskiej.

Metody weryfikacji efektéw uczenia si¢ i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktad: wiedza nabyta w ramach wyktadu jest weryfikowana w trakcie pisemnego egzaminu w ses;ji
egzaminacyjnej, ktory sktada sie z pytan otwartych i zamknietych, punktowanych zaleznie od poziomu
trudnosci. Prog zaliczeniowy egzaminu: 50% catkowitej liczby punktéw. Zagadnienia egzaminacyjne sg
udostepniane na platformie Moodle.

Laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne majg charakter pokazowo-szkoleniowy, rozszerzajgc tresci
prezentowane na wyktadach. Umiejetnosci nabyte w ramach ¢wiczen laboratoryjnych sg weryfikowane
na podstawie krétkich raportow-sprawozdan wykonywanych przez studentow w domu po ¢wiczeniach.
W trakcie zajec¢ laboratoryjnych jest ustnie sprawdzane przygotowanie studentéw do realizowanego
¢wiczenia. Zaliczenie zajec laboratoryjnych wymaga wykonania wskazanych przez prowadzgcego
¢wiczenh oraz indywidualnego wykonania przypisanych studentowi sprawozdan.

Tresci programowe

Sterowanie w uktadzie otwartym i zamknietym. Modelowanie proceséw dynamicznych. Dobér nastaw
regulatoréw. Charakterystyki czasowe i czestotliwo$ciowe uktadow dynamicznych. Zagadnienie jakosci
dziatania uktadu sterowania, ze szczegdélnym uwzglednieniem stabilnosci.

Tematyka zaje¢

1) Wprowadzenie do automatyki. Model dynamiki. 2) Transmitancja operatorowa. Schematy blokowe.

3) Analiza czasowa uktaddéw liniowych. Transmitancja widmowa. Charakterystyki czestotliwosciowe. 4)
Analityczne kryteria stabilnosci. Opdznienie transportowe. 5) Wykresy Nyquista i Nicholsa. Kryterium
stabilnosci Nyquista. Zapas stabilno$ci. 6) Regulatory liniowe. 7) Analiza wptywu regulatora i jego nastaw
na jakosc¢ regulacji. Sprzezenie od wyjscia, sprzezenie tachometryczne. 9) Sterowanie rozmyte.
Kompensacja zjawiska windup. 10) Wprowadzenie do ukfadéw dyskretnych. Impulsator i ekstrapolator.
11) Odtwarzanie sygnatu oryginalnego. 12) Metody dyskretyzacji. Transmitancja dyskretna regulatora
PID. 13) Synteza dyskretnych uktadéw regulacji z wykorzystaniem metod konwencjonalnych. 14) Analiza
stanu przejsciowego i ustalonego. 15) Analiza czestotliwosciowa uktadow dyskretnych. Analityczne
kryteria stabilnosci uktadéw dyskretnych.

Metody dydaktyczne

Wykiad: prezentacja multimedialna uzupetniana przyktadami prezentowanymi na tablicy, wtgczajac
krotkie przyktady obliczeniowe. Przedstawianie nowego tematu poprzedzone przypomnieniem tresci
powigzanych, znanych studentom z innych przedmiotéw. Prezentacje udostepnione na platformie
Moodle.

Laboratorium: wykonywanie ¢wiczen laboratoryjnych w zespotach, z pomoca i pod kontrolg
prowadzgcego.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 110 4,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 47 1,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 63 2,50
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




