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Wymagania wstepne

Podstawy automatyki: opis uktadéw automatyki, przeksztatcenie Laplacea, formutowanie transmitanciji
operatorowych, regulatory PID i dwustanowe, stabilno$¢, znajomosc¢ elementdw i uktadéw automatyzacii,
rozumienie znaczenie automatyki

Cel przedmiotu

Poznanie zasad sterowania: doboru regulatoréw, ocena jakosci regulacji, regulacja serwonapedu, opis
stanu, opis uktadu nieliniowego, opis w przestrzeni stanu, sterowanie stanu, analiza czestotliwosciowa,
uktady impulsowe, rownania réznicowe, tyransformacja Z, regulatory cyfrowe

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Ma poszerzong wiedze ze sterowania, obejmujgcg opis i sterowanie uktadéw impulsowych i

nieliniowych, a takze metody ich linearyzaciji i badania stabilnosci.

Ma pogtebiong wiedze z automatyzacji urzadzen i proceséw produkcyjnych, w szczegdlnosci obejmujaca
programowanie zaawansowanych funkcji regulacyjnych w sterowniku PLC, zasady tgczenia sterownikéw
w sieC przemystowg, programowg obstuge pracy w sieci i wymiane informacji, zapewnienie



bezpieczenstwa systemow zautomatyzowanych. Ma wiedze dotyczgcag wizualizacji pracy systemow
zautomatyzowanych.

Umiejetnosci:

Umie zastosowac¢ matematyke do podstawowej analizy uktadéw dyskretnych i nieliniowych. Potrafi
znalez¢ rozwigzana podstawowych rownan rézniczkowych, nieliniowych zwyczajnych, czgstkowych i
dyskretnych. Umie zastosowa¢ matematyke do modelowania wiasciwosci elementéow urzadzen
mechtronicznych. Potrafi opracowac opis matematyczny dynamiki elementow sktadowych urzgdzen
mechatronicznych.

Potrafi opisa¢ podstawowe uktady impulsowe i nieliniowe oraz wykonac ich podstawowg analize
dotyczacg sterowania i stabilnosci.

Kompetencje spoteczne:

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie; potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie
innych osoéb.

Potrafi ustala¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania.

Potrafi wspotdziatac i pracowac w grupie, przyjmujgc w niej rozne role.

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

EGZAMIN: Zaliczenie na podstawie pisemnego egzaminu skfadajgcego sie z 5. pytan ogdlnych (za
poprawng odpowiedz na kazde z pytan - 1 pkt. Skala ocen: ponizej 2,6 pkt - ndst., 2,6+3,0 - dst, 3,1+3,5
pkt.- dst+, 3,6+4,0 pkt. - db, 4,1+4,5 pkt. - db+, 4,6+5,0 pkt. - bdb).

Laboratorium

1. Badania regulatora dwupotozeniowego

2. Dobér nastaw regulatorow PID metodg Z-N

3. Modelowanie obiektéw w przstrzeni stanu

4. Badanie sterowania stanu

5. Badania uktadow impulsowych

6. Badania uktadow nieliniowych.

7. Zaliczenie

Tresci programowe

1. Podstawy opisu dynamiki i identyfikacji obiektéw

2. Regulatory PID, dobdér i ich nastawianie. Konfiguracje regulatoréw. Autonastawianie.

3. Jakos¢ regulacji. Stabilno$¢. Charakterystyki czestotliwosciowe. Projektowanie regulatora

4. Opis w przestrzeni stanu. Regulator stanu. Sterowanie z obserwatorem

5. Sygnaty dyskretne i impulsowe. Zasady dziatania uktadéw impulsowych i dyskretnych. Ekstrapolator
zerowego rzedu. Twierdzenie o probkowaniu

6. Przeksztatcenie Z. Transmitancja dyskretna. Regulator dyskretny.

7. Nieliniowosci uktadéw. Linearyzacja. Sterowanie nieliniowe. Kompensacja nieliniowosci.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

Wytad z prezentacjami oraz przyktadami, objasnienia z wykorzystaniem tablicy.
Prezentacja modeli w srodowisku Matlab-Simulink
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 32 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 18 1,00

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




