WYDZIAL ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim: Podstawy automatyki 2
Nazwa w jezyku angielskim: Fundamentals of control engineering 2
Kierunek studiow (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka

Specjalnos¢ (jesli dotyczy): .oovvnnviinnieiniinnnnens
Stopien studiéw i forma: | stopien / stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: ARR022102W+C+L
Grupa kursow: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajec 30 15 30

zorganizowanych w Uczelni

(2zV)

Liczba godzin catkowitego 90 30 60

naktadu pracy studenta

(CNPS)

Forma zaliczenia egzamin zaliczenie na | zaliczenie na

ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢

kurs koncowy (X)

Liczba punktow ECTS 3 1 2
w tym liczba punktéw 1 2

odpowiadajaca zajgciom
o0 charakterze praktycznym (P)

W tym liczba punktow ECTS 1,2 0,6 1
odpowiadajaca zajgciom
wymagajacym bezposredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

W zakresie wiedzy:

1. Powinien zna¢ podstawowe zagadnienia z zakresu korekcji oraz projektowania ciagtych i
dyskretnych uktadoéw regulacji automatyczne;j.

2. Powinien zna¢ zagadnienia zwigzane z badaniem nieliniowych uktadéw regulacji, w szczegolnosci:
sposobami badania stabilnosci uktadow nieliniowych oraz wybranymi sposobami ich korekcji.

W zakresie umiejetnosci:

1. Powinien umie¢ oblicza¢ podstawowe charakterystyki ciggtych i dyskretnych uktadéw regulacji:
uchyby ustalone oraz parametry korektorow.

2. Powinien umie¢ okreslac stabilno$¢ nieliniowych ciagtych uktadow dynamicznych.

W zakresie kompetencji:

1. Potrafi wspotpracowac z zespotem i prowadzacym w zakresie $ledzenia i rozumienia
prezentowanych zagadnien i rozwigzywania przyktadow.

CELE PRZEDMIOTU
C1. Poznanie zasad oceny wtasciwosci liniowych ciagghych i dyskretnych uktadow regulacji, w tym
uchyboéw ustalonych.
C2. Poznanie zasad badania stabilnos$ci nieliniowych uktadow regulacji automatycznej wedtug
pierwszej i drugiej metody Lapunowa, metoda funkcji opisujgcej i przestrzeni fazowe;.
C3. Poznanie praktycznych sposobéw badania podstawowych dynamicznych i czestotliwosciowych




wlasciwosci uktadow regulacji automatyczne;.
C4. Poznanie metod projektowania uktadow regulacji automatycznej i ich praktycznej weryfikacji.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO0L1 - Ma wiedze¢ w zakresie opisu ciagtych i dyskretnych uktadow regulacji automatycznej, ich
wlasciwosci oraz analizy uktadow automatyki w zakresie statyki, dynamiki, stabilno$ci
liniowych ciggtych i dyskretnych uktadow automatyki

PEK_WO02 - Ma wiedze w zakresie korekcji ciggtych liniowych i dyskretnych uktadow regulacji,
metod zmiennych stanu, nieliniowych uktadow regulacji.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 - Potrafi samodzielnie rozwigza¢ zadania z zakresu ciaglych i dyskretnych uktadow regulacji
automatycznej. Potrafi zastosowac aparat matematyczny do analizy obiektow regulacji
W dziedzinie czasu i czg¢stotliwosci.

PEK_UQ2 - Potrafi zaprojektowac, uruchomi¢ oraz przetestowac proste uktady regulacji automatycznej
dla uktadoéw ciagtych, dyskretnych i nieliniowych. Potrafi opracowa¢ wyniki pomiaréw
i przeprowadzi¢ ich analiz¢ wynikow.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01 - Ma $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wlasng oraz gotowos¢ podporzadkowania si¢
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspolnie realizowane
dziatania.

PEK_KO02 - Prawidtowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z wykonywaniem zawodu.

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaj¢¢ - wyklad Liczba godzin
Wyl Zadania ukigdéw regula(;ji automatyczne;j. Podsta}yvowa stru kturq. 5
Wiasciwosci statyczne cigglych uktadow regulacji automatyczne;j.
Wy2 | Metody korekcji uktadow regulacji automatycznej. 2
Wy3 | Synteza korektorow szeregowych, badanie wtasciwosci. 2
Wy4 | Korekcje: rownolegla, w sprzezeniu zwrotnym, addytywna, predykcyjna. 2
WYy5 | Regulatory PID - struktura, konstrukcja, analiza wlasciwosci. 2
Wy6 | Regulatory PID - zasady doboru nastaw. 2
Wy7 Wrhasciwosci statyczne dyskretnych uktadéw regulacji automatyczne;j. 5
Synteza uktadéw dyskretnych.
Wy8 | Cyfrowe regulatory PID. 2
Bezposrednie projektowanie korektoréow dyskretnych. Korektor ze
Wy9 . . 2
skonczonym czasem odpowiedzi.
Nieliniowe uktady regulacji. Podstawowe cechy. Punkty rownowagi, cykle
Wy10 . L 2
graniczne. Stabilnos¢ wedlug Lapunowa.
Stabilnosc¢ lokalna. Stanowy opis uktadow nieliniowych. Badanie stabilnosci
Wyll A . : 2
uktadéw nieliniowych wedtug pierwszej metody Lapunowa.
Wyl2 | Bezposrednia metoda Lapunowa. Stabilno$¢ globalna. 2
Wy13 Badanie ul_dadc’)w nie_liniowych wedtug metody funkcji opisujace;: 2
linearyzacja harmoniczna.
Wy14 Badanie uktadow nieliniowych Wediug metody funkcji opisuj qpej - 2
doktadnos$¢, obszary zastosowania. Rozszerzona metoda Nyquista.
Wy15 Badanie ukiadé?yv nielinigwych metodg pilas.zgzyzny fazowej. Przekaznikowe 2
uktady regulacji. Korekcja w uktadach nieliniowych.
Suma godzin 30




Forma zaje¢€ - éwiczenia

Liczba godzin

Wyznaczanie uchybow statycznych zadanych uktadéw regulacji. Uktady

Cwl statyczne i astatyczne. 2
Cw Obliczanie parametréw korektorow szeregowych. Wyznaczanie 2

charakterystyk uktadow przed i po korekcji.

w3 Wyznaczqr_lie nastaw regulatorow PID; okre$lanie charakterystyk uktadoéw 2

po korekgcji.

Cw4 | Obliczanie uchybow statycznych dyskretnych uktadow regulacii. 2
Cws Okreslanie transmitancji dyskretnego regulatora PID. Bezposrednie 2

okreslanie korektora dyskretnego.

Cwé Okreslanie stabilno$ci uktadéw nieliniowych wedlug pierwszej metody 2

Lapunowa.

Cw7 | Okreslanie stabilnosci uktadow wedtug metody funkcji opisujace;. 2

Cw8 | Kolokwium zaliczeniowe. 1
Suma godzin 15

Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin

Prezentacja regulaminu BHP i regulaminu wewnetrznego laboratorium.

Lal Ustalenie zasad zaliczenia przedmiotu. Zapoznanie si¢ ze stanowiskami 2
laboratoryjnymi.

L Metody analizy cigghtych liniowych uktadow regulacji automatycznej

a2 2

(URA).

La3-4 | Korekcja analogowa liniowych URA. 4
La5 Badanie podstawowych wlasciwosci regulatorow przemystowych. 2
La6 Analiza i synteza kombinacyjnych uktadow logicznych. 2
La7 Badanie liniowych dyskretnych URA 2
La8 Dyskretne regulatory PID — dobor czgstotliwosci —probkowania i nastaw 2

regulatora.
La9 Bezposrednie sterowanie cyfrowe. 2
Bezposrednie projektowanie korektorow dyskretnych z wykorzystaniem

Lal0 o 2

sterownikow PLC.

Lall | Korekcja cyfrowa uktadoéw ciaglych: algorytm Dahlina i Vogela-Edgara. 2

Lal2 | Analiza nieliniowych uktadoéw regulacji automatyczne;j. 2

Lal3 | Korekcja w nieliniowym URA. 2

Lal4 | Mikroprocesorowe sterowniki sekwencyjne. 2

Lal5 | Termin rezerwowy 2

Suma godzin 30

Forma zajec - projekt Liczba godzin

Pri
Pr2
Pr3

Suma godzin

Forma zajeé - seminarium Liczba godzin

Sel
Se2
Se3

Suma godzin




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 - Wyklad w tradycyjnej formie z ilustracjami multimedialnymi
N2 - Cwiczenia rachunkowe z objasnieniem stosowanych metod
N3 — Tradycyjne laboratorium z rozliczeniem w formie sprawozdan.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujaca

(w trakcie semestru), Numer efektu Sposob oceny osiaggniecia efektu ksztatcenia
P — podsumowujaca ksztatcenia p y osiaghie
(na koniec semestru)
WYKLAD
PEK_WO01, . .
F1 PEK_W02, uczestnictwo w zajegciach
F2 PEK_WOL, egzamin konco
PEK_WO02, & Wy
P=0,1F1 + 0,9F2
CWICZENIA
F1 PEK_U01 aktywnos¢ na zaj e;qach, spraw.dz1any dotyczace
ostatniego materialu
F2 PEK UO1 kolokwium zaliczeniowe
P =0,2F1 + 0,8F2
LABORATORIUM
F1 PEK_U02 aktywnos$¢ na zajgciach
F2 PEK_U02 sprawozdanie z wykonanego ¢wiczenia

P=0,3F1+0,7F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]
[2]
3]
[4]
5]

[6]
[7]

(8]

http://www.rose.pwr.wroc.pl/ - materiaty do kursu: Podstawy Automatyki.

KACZOREK T., Teoria sterowania i systemow, PWN, Warszawa 1999.

RUMATOWSKI K., Podstawy regulacji automatycznej. Wydawnictwo Politechniki
Poznanskiej, Poznan 2008.

GREBLICKI W., Podstawy automatyki. Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej,
Wroctaw 2006.

MAZUREK J., VOGT H., ZYDANOWICZ W., Podstawy automatyki. Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2006.

KOWAL J., Podstawy automatyki, t. 1 i 2, AGH, Krakéw, 2004.

WISZNIEWSKI A. (red.), Podstawy automatyki. Cwiczenia laboratoryjne, skrypt Politechniki
Wroctawskiej, Wroctaw 2000.

Staszewski J., Skrypt zadan z Podstaw Automatyki ~

“pozycja [8] dostepna u prowadzacego ¢wiczenia




LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] http://bes.wiley.com/he-
bcs/Books?action=index&itemId=0471134767 &itemTypeld=BKS&bcsld=2357 — strona do
kursu: Automatic Control Systems, Benjamin C. Kuo and Farid Golnaraghi.

[2] OGATA K., Modern Control Engineering. Prentice-Hall, Inc., Upper Saddle River, New
Jersey, 2002.

[3] Larminant P., Thomas Y., Automatyka - ukfady liniowe, WNT, Warszawa 1983.

[4] Kaczorek T., Dzielinski A., Dagbrowski W., Lopatka R.: Podstawy teorii sterowania, WNT,
Warszawa 2005.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Eugeniusz Rosotowski, eugeniusz.rosolowski@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Podstawy automatyki 2

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU: Automatyka i Robotyka

Przedmiotowy

Odniesienie przedmiotowego efektu do

Cele

Tresci

PEK_W01 K1AIR_W23 C1,C2 Wy1-5 N1
PEK_W02 K1AIR_W23 C3,C4 Wy6-15 N1
PEK_U01 K1AIR_U21 C1,C2 Cwl-8 N2
PEK_U02 K1AiR_U21 C3,C4 Lal-15 N2, N3
PEK_KO01 K1AiR_K05 C1,C2,C3 | Cwl-8, Lal-15 N1, N2,N3
PEK_K02 K1AiR_KO07 C3,C4 Wyl'i‘g’ Lal- N1, N2,N3

** - 7 tabeli powyzej




