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Wyktad Cwiczenia | Laboratorium | Projekt | Seminarium

Liczba godzin zaj¢é zorganizowanych

w Uczelni (ZZU) 30 30

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 60

studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocene na ocene

Liczba punktow ECTS 2 2

Liczba punktow odpowiadajaca zajgciom 0 2

o0 charakterze praktycznym (P)

Liczba punktéw ECTS odpowiadajaca
zajgciom wymagajacym bezposredniego 1 2
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI I INNYCH KOMPETENCII
Posiada podstawowg wiedzg¢ z automatyki, informatyki i modelowania.

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie rozszerzonej wiedzy z zakresu projektowania i modelowania uktadow sterowania dla
roznych obiektow. Poznanie i rozszerzenie wiedzy na temat algorytmow sterowania liniowego
PI/PID, regulatoréw stanu, regulatoréw slizgowych, rozmytych, uktadow adaptacyjnych oraz metod
estymacji zmiennych stanu obiektow dynamicznych.
C2. Zdobycie umiejetnosci z zakresu modelowania i projektowania ztozone obiektow i
procesow przemystowych oraz ich krytycznej analizy.
C3. Nabywanie i utrwalanie kompetencji spotecznych obejmujacych dziatanie kreatywne.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

I. Z zakresu wiedzy: Ma rozszerzong wiedze z zakresu projektowania i modelowania uktadow
sterowania dla r6znych obiektow. Ma wiedz¢ na temat algorytmow sterowania liniowego PI/PID,
regulatorow stanu, regulatoréw rozmytych, S$lizgowych 1 predykcyjnych oraz ukladow
adaptacyjnych oraz metod estymacji zmiennych stanu obiektow dynamicznych.

PEK_WO01 — Potrafi sklasyfikowa¢ struktury sterowania. Zna elementy sktadowe uktadu regulacji.

PEK_WO02 — Zna strukture regulatorow linowych PI/PID, metody doboru nastaw wspotczynnikow
uktadu regulacji, zjawisko windup oraz uklady im zapobiegajace. Potrafi scharakteryzowac
kaskadowsg strukture regulacji — wymieni¢ jej wady i zalety.

PEK W03 — Ma wiedze z zakresu metod projektowania regulatoréw stanu dla uktadow liniowych.
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PEK_WO04 - Zna zagadnienia zwigzane ze sterowaniem uktadow nieliniowych.
PEK_WO05 — Zna zagadnienia zwigzane ze sterowaniem rozmytym.

PEK_WO06 — Ma wiedzg¢ na temat uktadow sterowania slizgowego.

PEK_WO07 - Zna zagadnienia sterowania predykcyjnego.

PEK_WO08 - Ma wiedzg na temat uktadow adaptacyjnych.

PEK_WO09 — Zna zagadnienia dotyczace estymatoréw zmiennych stanu.

Il. Z zakresu umiejetnosci: Zdobycie umiejetnosci z zakresu modelowania i projektowania
ztozonych obiektow i procesow przemystowych oraz ich krytycznej analizy.

PEK_UO1 — potrafi: zaprojektowac kaskadowy uktad regulacji dla wybranych obiektow; w rozny
sposob dobra¢ nastawy regulatorow PI/PID, zaprojektowaé uktady zapobiegajace zjawisku
windup’u,

PEK_UO02 — umie zaprojektowac¢ uktad regulacji z regulatorem stanu,

PEK_UO03 — potrafi budowa¢ wybrane struktury sterowania przeznaczone dla obiektéw nieliniowych,

PEK_UO04 —potrafi zaprojektowa¢ uktady sterowania oparte na logice rozmytej,

PEK_UQ5 — umie zaprojektowa¢ uktad regulacji z regulatorami $lizgowymi,

PEK_UQ6 — potrafi zaprojektowac uktady sterowania predykcyjnego.

PEK_UQ7 — potrafi zaprojektowac uktady sterowania adaptacyjnego.

PEK_U08 — umie zaprojektowa¢ wybrany estymator zmiennych stanu dla przyktadowego obiektu
dynamicznego

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyktad Ig_:;zzt::
Sprawy organizacyjne. Podziat uktadow regulacji. Elementy sktadowe uktadu
Wyl regulacji. 2
Kaskadowa struktura regulacji — wady i zalety. Regulatory PI/PID —
W-y 2-3 wilasciwosci, kryteria doboru nastaw. Zjawisko win-dup oraz uktady 4
zapobiegajace.
Wy 4 Regulator stanu — wlasciwosci projektowanie. 2
Wy 5 Sterowanie nieliniowymi uktadami regulacji — podstawowe techniki. 2
W-y 6-8 Sterowanie rozmyte — podstawowe definicje, uktady (Mamdani, TSK), metody 6
doboru parametrow.
Wy 9 Sterowanie $lizgowe — wlasciwosci, projektowanie. 2
Wy 10-11 Sterf)\{van i,e .predykcyjne — zasada dziatania, struktura regulatora predykcyjnego, 4
wlasciwosci.
Wy 12 Sterowanie adaptacyjne — podzial, projektowanie. 2
Estymatory zmiennych stanu — podzial, projektowanie obserwatora Luenebrgera
Wy 13-14 | dla wybranych obiektow dynamicznych, filtru Kalmana, estymatoréw opartych 4
na metodach sztucznej inteligenciji.
Wy 15 Podsumowanie, zaliczenie wyktadu. 2
Suma godzin 30
Forma zajg¢¢ — laboratorium Liczba
Godzin

Sprawy organizacyjne. Modelowanie podstawowych uktadow w Srodowisku

Matlab-Simulink 2

La.l

Modelowanie  kaskadowej struktury regulacji dla wybranego obiektu
La. 2-3 | dynamicznego. Stosowanie réznych metod doboru parametrow regulatorow. 4
Uktadu anti-windup.




La. 4 Modelowanie uktadu z regulatorem stanu dla wybranego obiektu dynamicznego. 2
La5 N_[oc_le_lowanie wybranych uktadow nieliniowych 1 struktur sterowania 2
nieliniowego.
Modelowanie struktur sterowania rozmytego dla wybranego obiektu
La.6-8 dynamicznego. 6
La 9 Modelgwanie struktur  sterowania  $lizgowego dla wybranego obiektu 2
dynamicznego.
La. 10- | Modelowanie struktur sterowania predykcyjnego dla wybranego obiektu 4
11 dynamicznego.
La 12 Modelt_)wanie struktur sterowania adaptacyjnego dla wybranego obiektu 5
dynamicznego.
Il_j 13- Modelowanie estymatoréw stanu dla wybranego obiektu dynamicznego. 4
La. 15 | Podsumowanie. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Prezentacja multimedialna z elementami wyktadu tradycyjnego
2. Konsultacje
3. Sprawdzanie wiadomos$ci w formie kartkdwek, ustnego odpytywania.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujgca (w trakcie
semestru), P — podsumowujaca Numer efektu ksztalcenia
(na koniec semestru)

Sposob oceny osiagnigcia
efektu ksztatcenia

Laboratorium

F1 PEK UO1 = PEK US: Ocena napisanych
- - programow

F2 PEK_UO1 =+ PEK_US; Kartkowki

PEK_UO1 + PEK_UO0S8;

F3 Aktywno$¢ na zajeciach
P=0,5*F1+0,3*F2+0,2*F3
Wyktad

P \ PEK_WO01 + PEK_W09 | Kolokwium zaliczeniowe

LITERATURA PODSTAWOWA [ UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] T. Kaczorek, A. Dzielinski, W Dobrowolski, R. Lopatka. Podstawy teorii sterowania,
WNT, 2005
[2] Piotr Tatjewski Sterowanie zaawansowane obiektow przemystowych. Struktury i
algorytmy, Exit 2002.
[3] Piegat A., Modelowanie sterowanie i rozmyte, Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT,
1999
[4] Rutkowska D., Pilinski M., Rutkowski L., Sieci neuronowe, algorytmy genetyczne i




systemy rozmyte, PWN, 1997

LITERATURA UZUPEENIAJACA W JEZYKU POLSKIM

[1] [1] Driankov D., Hellendoorn H., Reinfrank M., Wprowadzenie do sterowania
rozmytego, WNT, 1996.

LITERATURA UZUPEENIAJACA W JEZYKU ANGIELSKIM

[1] K. Ogata — Modern Control Engineering

[2] V. Utkin, J. Guldner, J. Shi, Sliding Mode Control in Electromechanical Systems, Taylor
& Francis, 1999.

[3] A.H. Glattfelder, W. Schaufelberger, Control Systems with Input and Output Constrains,
Springer, 2003.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTAECENIA DLA PRZEDMIOTU
Komputerowo wspomagane modelowanie i projektowanie ukladéw regulacji
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Elektrotechnika
| SPECJALNOSCI Elektrotechnika przemyslowa

_ Odniesienie przedmiotoweg.o Cele ' Numer.
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci narzg¢dzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku ?r:izgtdu- programowe dydakty-
studiéw i specjalnosci cznego

PEK W01 S2ETP_WO06 C1 Wyl 1,2
PEK_ W02 S2ETP_WO06 C1 Wy2-Wy-3 1,2
PEK_W03 S2ETP_WO06 C1 Wy4 1,2
PEK_ W04 S2ETP_WO06 C1 Wy5 1,2
PEK_W05 S2ETP_WO06 C1 Wy6-Wy8 1,2
PEK_WO06 S2ETP_WO06 C1 Wy9 1,2
PEK_WO07 S2ETP_WO06 Cl | Wyl0- Wyll 1,2
PEK_W08 S2ETP_WO06 C1 Wy12 1,2
PEK_ W09 S2ETP_WO06 Cl | Wyl13-Wyl4 1,2
PEK _UO01 S2ETP_U03 C2,C3| Lal-La3 3
PEK _U02 S2ETP_U03 C2,C3 La4 3
PEK _UO03 S2ETP_U03 C2,C3 Las 3
PEK _U04 S2ETP_U03 C2,C3| Lab6-Las 3
PEK _UO05 S2ETP_U03 C2,C3 Lag 3
PEK _U06 S2ETP_UO03 C2,C3 | La10-La11 3
PEK _U07 S2ETP_U03 C2,C3 La12 3
PEK _UO08 S2ETP_UO03 C2,C3 |Lal3-La14 3




