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Informacje szczegétowe

Cele przedmiotu

C1. Przyswoi¢ podstawowq wiedze z zakresu modelowania i analizy liniowych uktaddéw sterowania

C2. Opanowa¢ umiejetnos¢ rozwigzywania prostych zadan syntezy liniowych uktadéw sterowania

Wymagania wstepne 1.
w zakresie wiedzy, umiejetnosci, 2.
kompetencji spotecznych

Znajomos$¢ podstaw matematyki

Znajomos$¢ podstaw techniki mikroprocesorowej

Efekty uczenia sie w zakresie wiedzy, umiejetnosci oraz kompetencji spotecznych

Efekty uczenia Po realizowaniu przedmiotu Odniesienie Odniesienie
sie i potwierdzeniu osiagniecia efektéw uczenia sie do celéw do efektéw uczenia sie
student przedmiotu dla programu
EU1 Zna i umie stosowac typowe modele matematyczne C1 K_WO03, K_Wo04,
uktadéw dynamicznych oraz zbadac ich wiasciwosci K_Uuo1
EU2 Zna pojecie uktadu sterowania ze sprzezeniem Ci1,C2
zwrotnym i umie sformutowa¢ podstawowe wymagania K_W03, K_Wo04,
wobec ukfadu sterowania w stanie ustalonym i K_Uo1,
przejsciowym
EU3 Zna podstawowe metody syntezy uktadu sterowania Cc2 K_W04, K_W06,
dla obiektu liniowego z czasem ciggtym K_U08
o o e it | " | woa, k_wos,
) K_U08, K_U10, K_K03
sterowania
Tresci programowe
Tresci Forma zajeé Liczba Odniesienie
programowe godzin do efektow uczenia sie
Wyktady 15
TP1 Podstawowe pojecia i proste przyktady 2 EU1, EU2
jednowymiarowych uktadéw sterowania
TP2 Modele ukfadéw dynamicznych: transmitancja, model 2 EU1
stanowy, podstawowe uktady dynamiczne
TP3 Stabilno$¢ uktadu dynamicznego z czasem ciggtym, 1 EU1
twierdzenie Hurwitza
TP4 Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe, 2 EU1, EU2
wymagania wobec uktadu sterowania w stanie
ustalonym i przejsciowym
TP5 Metoda linii pierwiastkowych rozwigzania zadania 2 EU2, EU3
syntezy uktadu sterowania, regulatory PID
TP6 Metoda stanowa rozwigzania zadania syntezy ukfadu 2 EU2, EU3
sterowania, sprzezenie zwrotne od stanu, obserwator
TP?7 Uktad dynamiczny z czasem dyskretnym, koncepcja 2 EU4
cyfrowego uktadu sterowania
TP8 Wprowadzenie do sterownikéw PLC 2 EU4
Cwiczenia 8
TP1 Wyznaczanie transmitancji i modelu stanowego, 2 EU1
badanie stabilnosci
TP2 Wyznaczanie charakterystyk czasowych i 1 EU1, Eu2
czestotliwosciowych
TP3 Rozwigzanie zadania syntezy uktadu sterowania 1 EU2, EU3
metoda linii pierwiastkowych
TP4 Rozwigzanie zadania syntezy uktadu sterowania 1 EU2, EU3
metoda stanowg
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TP5 Analiza cyfrowego uktadu sterowania 2 EU4

TP6 Zaliczenie

Laboratorium 15

TP1 Zapoznanie sie z mozliwosciami wykorzystania 2 EU1
pakietem Matlab/Simulink do modelowania i symulacji
uktadoéw dynamicznych

TP2 Modelowanie uktadéw dynamicznych i analiza ich 2 EU1, EU2
wiasnosci

TP3 Badanie charakterystyk czasowych i 2 EU2
czestotliwosciowych, odczytywanie podstawowych
parametrow

TP4 Projektowanie uktadu sterowania metoda linii 2 EU2, EU3
pierwiastkowych i symulacja jego dziatania

TP5 Projektowanie uktadu sterowania metoda 2 EU2, EU3
wspoétrzednych stanu i symulacja jego dziatania

TP6 Badanie cyfrowych ukfadow sterowania ze 4 EU4
sterownikiem PLC

TP7 Zaliczenie 1

Narzedzia dydaktyczne:

1. Sala wyktadowa z wyposazeniem do prowadzenia zaje¢ w systemie multimedialnym

2. Sala laboratoryjna ze stanowiskami komputerowymi i odpowiednim oprogramowaniem oraz sterownikami PLC

3. Indywidualne wykonywanie zadan programowych, zgodnie z instruktazem, biezace asystowanie uczestnikom przez
prowadzacego zajecia

4. Praca indywidualna i w grupach oraz prezentacja przyktadowych rozwigzan

5. Dyskusja nad realizowanymi rozwigzaniami

Metody weryfikacji osiagniecia efektow uczenia sie

Efekt Forma weryfikacji i walidacji efektow uczenia sie
uczenia sie — -
Wiedza Wiedza praktyczna Umiejetnosci Kompetencje
faktograficzna umiejetnosci praktyczne kognitywne spoteczne,
postawy

EU1 X

EU2 X

EU3 X X X

EU4 X X X

Kryteria oceny osiagniecia efektow uczenia sie

F - formujace

F1. Analiza przyktadowych rozwigzan zagadnien (¢wiczenia laboratoryjne i audytoryjne)
F2. Analiza konkretnych rozwigzan zagadnien (sprawdzian praktyczny)

F3. Dyskusja podczas wyktadu i ¢wiczen

F4. Sprawdzanie umiejetnosci podczas laboratoriéw

F5. Korekta prowadzenia wyktaddéw i laboratoriow

P — podsumowujace

P1. Dyskusja podsumowujgca podczas laboratoriow
P2. Sprawdzian praktyczny
P3. Zaliczenie

P4. Egzamin
Skala ocen
Ocena: Poziom wiedzy, umiejetnosci, kompetencji personalnych i spotecznych
5,0 - znakomita wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
4,5 - bardzo dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
4,0 - dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
3,5 - zadowalajgca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne, ale ze
znaczacymi niedociggnieciami
3,0 - zadowalajgca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne, ale z
licznymi  btedami
2,0 - niezadowalajaca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
Forma zakonczenia Zaliczenie na ocene, egzamin pisemny/ustny

Obciazenie praca studenta
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Forma aktywnosci

1. Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim: 38
2. Przygotowanie sie do zaje¢: 87
SUMA: 125 godzin

Literatura

Podstawowa:
1. Emirsajlow Z., Teoria ukfadow sterowania, Czes¢ I - Uktady liniowe z czasem ciggtym, Skrypt Politechniki

Szczecinskiej, Szczecin 2000
2. Kowal J., Podstawy automatyki, tom I, Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne AGH, Krakow 2006
3. Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inZzynierskiej, Wydawnictwo BTC, Warszawa 2008

Uzupetniajaca:
1. Kaczorek T., Dzielinski A., Dabrowski W., topatka R., Podstawy teorii sterowania, Wydawnictwa Naukowo-

Techniczne, Warszawa 2005
2. Dorf R. C., Bishop R. H., Modern Control Systems, Addison-Wesley Publishing Company, New York 2008

Inne przydatne informacje o przedmiocie:

Dopuszcza sie mozliwos¢ prowadzenia wyktadu w formie zdalnej
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