Zal. nr 4 do ZW

Wydzial ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim: Automatyka napedu elektrycznego - podstawy
Nazwa w jezyku angielskim: Controlled Electrical Drives - fundamentals
Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka
Specjalnos¢ (jesli dotyczy):
Stopien studiow i forma: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: ARR023212
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium | Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(ZzZV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90 30
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na

oceng

Liczba punktow ECTS 3 1
Liczba punktéw odpowiadajaca
zajeciom o charakterze 0 1
praktycznym (P)
Liczba punktow ECTS
odpowiadajaca zajeciom 2 1
wymagajacym bezposredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
WIEDZA:

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie podstawowych uktadow napedowych pradu statego i
przemiennego i metod sterowania predko$cig w tych napedach.

2. Ma podstawowa wiedze¢ 0 metodach opisu matematycznego i analizy ztozonych uktadow
napgdowych.

3. Ma podstawowa wiedze w zakresie opisu liniowych uktadéw regulacji automatycznej, ich
wlasciwosci oraz analizy.

UMIEJETNOSCI:

1. Potrafi poprawnie i efektywnie zastosowa¢ wiedzg z rachunku rézniczkowego i catkowego
funkcji jednej zmiennej do jako$ciowej 1 iloSciowej analizy zagadnien matematycznych
powigzanych ze studiowang dyscypling inzynierska.

2. Potrafi poprawnie i efektywnie rozwiaza¢ zadania z zakresu analizy liniowych uktadow
regulacji automatycznej. Potrafi zastosowa¢ odpowiedni aparat matematyczny do analizy
obiektow regulacji w dziedzinie czasu.

3. Potrafi wykorzysta¢ srodowisko programowe Matlab/Simulink w obliczeniach inzynierskich.

KOMPETENCJE SPOLECZNE:

1. Rozumie potrzebe uczestniczenia w zajeciach w celu podnoszenia swoich umiejetnosci i
zdobywania nowej wiedzy.

2. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci cigglego doksztatcania si¢ (studia IT i III stopnia, studia
podyplomowe, kursy), podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych.




CELE PRZEDMIOTU

C1 - Zapoznanie studenta z podstawowymi metodami i strukturami sterowania przeksztattnikowych
napgdow pradu statego i ich realizacjg praktyczng.

C2 - Zapoznanie studenta z podstawowymi metodami i strukturami sterowania skalarnego i
wektorowego przeksztaltnikowych napgdéw pradu przemiennego i ich realizacja praktyczna.

C3 - Zapoznanie studenta z tendencjami rozwoju wspolczesnych zautomatyzowanych napedow
elektrycznych.

C4 — Nabycie praktycznej wiedzy i umiej¢tnosci badania oraz analizy dziatania wybranych
zautomatyzowanych uktadow napgdowych z silnikami pradu statego i przemiennego.

C5 - Doskonalenie umiejgtnosci rejestrowania i opracowywania w formie liczbowej i graficznej
otrzymanych wynikdéw badan oraz interpretowania i wyciggania odpowiednich wnioskow.

C6 - Nabywanie i utrwalanie kompetencji spotecznych obejmujacych inteligencj¢ emocjonalng
polegajaca na umiej¢tnosci wspotpracy w grupie studenckiej majacej na celu efektywne
rozwigzywanie problemow; odpowiedzialnos¢, uczciwos$¢ i rzetelno$¢ W postepowaniu,
przestrzeganie obyczajow obowiazujacych w srodowisku akademickim i spoteczenstwie.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - Ma wiedz¢ o podstawowych strukturach i zasadach dziatania zautomatyzowanych
przeksztattnikowych uktadow napedowych z silnikiem obcowzbudnym pradu statego.

PEK_WO02 - Ma wiedzg o podstawowych strukturach i zasadach dziatania zautomatyzowanych
przeksztattnikowych uktadow napedowych z silnikiem indukcyjnym.

PEK_WO03 - Ma wiedze o podstawowych strukturach i zasadach dziatania zautomatyzowanych
przeksztattnikowych uktadow napedowych z silnikiem synchronicznym PMSM i BLDC.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UOL1 - Potrafi wykona¢ badania symulacyjne wybranego uktadu napedowego w $rodowisku
Matlab/Simulink na podstawie dostarczonego oprogramowania uzytkowego.

PEK_UO02 - Potrafi wykona¢ badania eksperymentalne wybranego uktadu napedowego na stanowisku
laboratoryjnym.

PEK_UOQ3 - Potrafi wykona¢ analize otrzymanych wynikoéw badan symulacyjnych i
eksperymentalnych wybranych uktadéw napedowych pradu statego i przemiennego
sterowanych w uktadach zamknigtych.

Z zakresu kompetencji spotecznych: Nabywanie i utrwalanie kompetencji w zakresie:

PEK_KO1 — zespotowej pracy dotyczacej doskonalenia metod wyboru strategii majacej na celu
optymalne rozwigzywanie powierzonych grupie problemow,

PEK_KO02 — myslenia niezaleznego i tworczego.

PEK K03 — rozumienia konieczno$ci samoksztatcenia (w tym na studiach II i I1I stopnia).

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé - wyklad Liczba godzin
Wyl Zapoznanie z tematyka wyktadu, wymaganiami i sposobem zaliczenia. 1
Wy1-2 Klasyfikacja uktadow sterowania napedami elektrycznymi. Struktury 3
uktadow regulacji momentu w napedach elektrycznych.
Wy3 Kryteria optymalnych nastaw regulatorow liniowych, kryteria catkowe, 2
kryteria modutu i symetrycznego optimum.
Wplyw rodzaju sterowania na wlasciwosci dynamiczne silnika pradu
Wy4 . R . : 2
statego. Sterowanie ze stalym i zmiennym strumieniem wzbudzenia.
Wy5-6 Szeregowa i rownolegla struktura sterowania predkos$cig napedu 4
przeksztattnikowego z silnikiem obcowzbudnym pradu statego.




Projektowanie regulatorow, wlasciwosci dynamiczne.

Silnik indukcyjny - model matematyczny w reprezentacji wektorowej,

Wy7 , . ) 2 2
réwnania stanu; schemat zastepczy w ujeciu wektorowym.
Woplyw rodzaju sterowania na posta¢ charakterystyki mechanicznej
Wy8 . . 2
napedu indukcyjnego.
Napedy indukcyjne ze sterowaniem czestotliwo§ciowym - metody
Wy9 . o ; 2
sterowania momentem silnika indukcyjnego.
WV10- Metody i struktury sterowania wektorowego w napedach indukcyjnych
Wy 11 (metody polowo zorientowane FOC, DTC); podstawowe zagadnienia 4
y realizacji praktycznej.
Metody sterowania skalarnego ze statym strumieniem oraz stala
Wyl12 ; s 2
pulsacja poslizgu.
Wy13- Regulacja czestotliwosciowa predkosci silnikow synchronicznych z
Wy 14 magnesami trwatymi. Zastosowanie silnikow pradu przemiennego w 4
y serwonapedach.
Tendencje rozwojowe w automatyce napgdu; napedy bezczujnikowe,
Wy15 L 2
sterowanie inteligentne.
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin
Lal Prezentacja regulaminu BHP i regulaminu wewnetrznego laboratorium. 2
Ustalenie zasad zaliczenia przedmiotu. Zapoznanie si¢ ze stanowiskami
laboratoryjnymi. Powtorzenie zasad modelowania uktadéw
dynamicznych przy wykorzystaniu srodowiska Matlab/Simulink.
La2 Synteza sterowania obiektem dynamicznym 2-go rzedu przy 2
wykorzystaniu kryterium modutu i symetrii.
La3- La4 | Sterowanie silnikiem pradu statego w strukturze kaskadowej cz.1 4
(badania symulacyjne) i 2 (badania eksperymentalne)
La5-La6 | Sterowanie polowo-zorientowane silnikiem indukcyjnym cz.1 (badania 4
symulacyjne) i 2 (badania eksperymentalne)
La7 Sterowanie silnikiem synchronicznym o magnesach trwatych (PMSM) 2
La8 Zaliczenie 1
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 - Wyktad multimedialny z elementami wyktadu tradycyjnego i problemowego
N2 - Praca wtasna — samodzielne studia i przygotowanie do egzaminu

N3 - Konsultacje

N4 - Praca wtasna — przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych

N5 - Sprawdzanie wiedzy za pomocg krétkich sprawdzianow (wejsciowki).

N6 — Cwiczenia laboratoryjne - dyskusja otrzymanych wynikow zawartych w sprawozdaniach.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujaca (w | Numer efektu ksztalcenia | Sposob oceny osiagnigcia efektu ksztatcenia

trakcie semestru), P —
podsumowujaca (na
koniec semestru)

Wyktad

P1 PEK_WO01 + PEK_WO03 | Egzamin pisemno-ustny

P=P1




LABORATORIUM

F1 ) Ocena przygotowania do ¢wiczen
PEK_UO01 + PEK_UO03 laboratoryjnych

F2 PEK_UO1 + PEK_U03

PEK_KO1 + PEK_KO3 Aktywno$¢ na zajegciach laboratoryjnych

F3 PEK UO1 = PEK U03 | Ocena sprawozdan z wykonanych ¢wiczen

P = 0,2*F1+0,4*F2+0,4*F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

1. Kazmierkowski M.P., Tunia H., Automatyka napedu przeksztattnikowego. PWN, 1987

2. Orlowska-Kowalska T., Bezczujnikowe ukiady napedowe z silnikami indukcyjnymi. Oficyna
Wydawnicza P.Wr., Wroctaw, 2003

3. Orlowska-Kowalska T., Automatyka napedu elektrycznego. Oficyna Wydawnicza P.Wr.,
Wroctaw, w druku

LITERATURA UZUPEXNIAJACA:

1. Naped elektryczny, praca zbiorowa pod red. Z. Grunwalda, WNT, 1987

2. P.Vas, Sensorless Vector and Direct Torque Control, Oxford University Press, 1998

3. J.M.D.Murphy, F.G.Turnbull, Power Electronic Control of AC Drives, Pergamon Press, Oxford,
1988

4. W. Leonhard, Control of Electrical Drives, Springer Verlag, 1990

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

Teresa Orlowska-Kowalska, teresa.orlowska-kowalska@pwr.wroc.pl



mailto:teresa.orlowska-kowalska@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTAELCENIA DLA PRZEDMIOTU
Automatyka napedu elektrycznego - podstawy
7 EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

I SPECJALNOSCI .....oovvviiiiiiiiiiiiiiiiiiie,
Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego Cele Tresci Numer
efekt efektu do efektow ksztalcenia | przedmiotu programowe narzedzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku dydaktycznego
studiow i specjalnosci (o ile
dotyczy)
PEK_W01 |K1AIR_AMPU_ W05 C1,C3 Wyl + Wy6 N1+ N3
PEK_W02 |K1AIR_AMPU W05 C2,C3 Wy2, Wy3, N1+ N3
Wy7 +Wyl2
PEK_W03 | K1AIR_AMPU W05 C2,C3 Wy2, Wy3, N1+ N3
Wy13 +Wy15
PEK_UO01 |K1AIR_AMPU_UO5 C4,C5 Lal + La8 N4 + N6
PEK_U02 |K1AIR_AMPU_UO05 C4,C5 Lal + La8 N4 =+ N6
PEK_UO03 | K1AIR_AMPU_UO05 C4,C5 Lal + La8 N4 =+ N6
PEK_KO01 |K1AiR_K02 + K1AiR_KO04, C6 Lal + La8 N1 -+ N6
K1AIR_AMPU_ K01
PEK_KO02 |K1AiR_K02 + K1AiR_KO04, C6 Lal + La8 N1 -+ N6
K1AIR_AMPU K01
PEK_KO03 |K1AiIR_KO01 C6 Lal + La8 N1 -+ N6
K1AIR_AMPU_KO01 Wy2 + Wy15




