Zatgcznik nr 6 do ZW 121/2020

WYDZIAt ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy automatyki 2
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Fundamentals Of Control Engineering 2
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Elektromobilnos¢
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy):
Poziom i forma studiéw: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu: EBR012102
Grupa kurséw: NIE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 30 15 30
(zzU):
Liczba godzin zaje¢
catkowitego nakfadu pracy 90 30 60
studenta (CNPS):
Forma zaliczenia: egzamin zaliczenie na ocene|zaliczenie na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X):

Liczba punktéw ECTS: 3 1 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajgca zajeciom o 1 2

charakterze praktycznym (P):

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajgca zajeciom
wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU):

2.50 1.00 1.00

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | KOMPETENC)I SPOLECZNYCH

1. Powinien zna¢ podstawowe zagadnienia z zakresu algebry, analizy matematycznej i réwnan rézniczkowych.
2. Powinien zna¢ podstawy rachunku zespolonego i funkcji zespolonych.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Przyswojenie wiedzy teoretycznej z zakresu dynamiki, statyki i jakosci regulacji oraz stabilnosci dyskretnych liniowych oraz
nieliniowych uktadéw automatyki.

C2. Przyswojenie wiedzy teoretycznej z zakresu uktadéw regulacyjnych zapewniajgcych uzyskanie pozadanych cech dyskretnych
liniowych oraz nieliniowych uktadéw sterowania.

C3. Nabycie umiejetnosci matematycznej analizy, syntezy, badania stabilnosci i doboru odpowiedniego uktadu korekcji
dyskretnych liniowych oraz nieliniowych uktadéw automatyki.

C4. Poznanie zasad badania stabilnosci nieliniowych uktadéw regulacji automatycznej wedtug pierwszej i drugiej metody
Lapunowa, metoda funkcji opisujacej i przestrzeni fazowej.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 Ma wiedze w zakresie opisu ciggtych i dyskretnych uktadéw regulacji automatycznej, ich wtasciwosci oraz
analizy uktadéw automatyki w zakresie statyki, dynamiki, stabilnosci liniowych ciagtych i dyskretnych uktadéw
automatyki.

PEU_W02 Ma wiedze w zakresie korekcji ciagtych liniowych i dyskretnych uktadéw regulacji, metod zmiennych stanu,

nieliniowych uktadéw regulacji.
Z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 Potrafi dokona¢ matematycznej analizy i syntezy, sprawdzi¢ stabilnos¢ oraz dobra¢ wiasciwy uktad regulacji
dyskretnych liniowych uktadéw automatyki.
PEU_U02 Potrafi zaprojektowa¢, uruchomic oraz przetestowa¢ proste uktady regulacji automatycznej dla uktadéw

ciagtych, dyskretnych i nieliniowych. Potrafi opracowa¢ wyniki pomiaréw i przeprowadzi¢ ich analize wynikéw.
Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEU K01 Potrafi w sposéb kompetentny samodzielnie oraz wspétdziatajgc w grupie opracowac ztozony projekt inzynierski
z zakresu ukfadéw automatyki.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad

liczba godzin:

Liniowe uktady dyskretne, struktura, réwnowaznos¢ uktaddw ciagtych i dyskretnych. Impulsatory

Wyl 2
oraz ekstrapolatory.
Wy2 Proste i odwrotne przeksztatcenie Z oraz réwnania réznicowe. Transmitancja impulsowa uktadéw 2
dyskretnych.
Wy3 Odpowiedz uktadu dyskretnego w dziedzinie czasu. Algebra schematéw blokowych. 2
Wyd Warunki stabilnosci uktadéw dyskretnych. Przeksztatcenie transmitancji uktadéw ciagtych i ?
dyskretnych.
Zastosowanie kryteridw stabilnosci uktaddw ciggtych do badania stabilnosci uktadéw
Wy5 . P ) 2
dyskretnych. Kryterium stabilnosci Jury’ego.
Wy6 Opis dyskretnych uk%adévy dynamicznych w przestrzeni standw; powigzanie z transmitancjg 2
uktadu. Operatorowy zapis rownan zmiennych stanu.
Uktady wielowejsciowe/wielowyjsciowe. Obserwowalnos¢ i sterowalnos¢ uktadéw. Badanie
Wy7 oY, ) . . 2
stabilnosci uktaddw dyskretnych modelowanych w przestrzeni standw.
Wy8 Wiasciwosci statyczne dyskretnych uktadéw regulacji automatycznej. Synteza uktadéw 2
dyskretnych.
Wy9 Cyfrowe regulatory PID. 2
Wy10 Bezpoéredpie projektowanie korektoréw dyskretnych. Korektor ze skoficzonym czasem 2
odpowiedzi.
Wyll Nieliniowe uktady regulacji. Podstawowe cechy. Punkty réwnowagi, cykle graniczne. Stabilnos¢ 2
wedtug Lapunowa.
Wy12 S.tat.)illnoéc’ lokalna. Stapowy opis uktadéw nieliniowych. Badanie stabilnosci uktadéw 2
nieliniowych wedtug pierwszej metody Lapunowa.
Wy13 Bezposrednia metoda Lapunowa. Stabilno$¢ globalna 2
Wyl4 Badanie uktaddéw nieliniowych wedtug metody funkcji opisujgcej: linearyzacja harmoniczna. 2
Badanie uktaddéw nieliniowych wedtug metody funkcji opisujgcej - doktadnos¢, obszary
Wy15 zastosowania. Rozszerzona metoda Nyquista. Badanie uktadéw nieliniowych metodg 2
ptaszczyzny fazowej. PrzekaZnikowe uktady regulacji. Korekcja w uktadach nieliniowych.
suma godzin: 30
Forma zajec - ¢wiczenia liczba godzin:
Uktady dyskretne: wyznaczanie granicznej czestotliwosci probkowania sygnatéw ciggtych.
Cwl Transformata Laplace’a sygnatu dyskretnego: okreslanie postaci operatorowej i widmowej 2
typowych sygnatéw.
- Okreslanie transformaty Z na podstawie znanych funkcji ciagtych w dziedzinie czasu oraz ich
Cw2 \ . ! ; 2
transformat Laplace’a. Obliczanie odwrotnej transformaty Z.
w3 Okreélanie.transmitancji impulsowej uktadéw dyskretnych. Obliczanie ich odpowiedzi na typowe 2
wymuszenia.
cwa B_adanie stabilnosci luk’radéw dyskretnych: zastosowanie kryteriéw odnoszacych sie do uktadéw 2
ciggtych oraz kryterium Jury’ego.
¢ Wyznaczanie réwnan stanu oraz odpowiadajacych im modeli na podstawie transmitancji
w5 : ; Y - ) 2
operatorowej uktadu. Badanie obserwowalnosci i sterowalnosci uktadéw.
Cwé Okreslanie stabilnosci uktadéw nieliniowych wedtug pierwszej metody Lapunowa. 2
Cw7 Okreslanie stabilnosci uktadéw wedtug metody funkcji opisujacej. 2
Cw8 Kolokwium zaliczeniowe 1
suma godzin: 15
Forma zajec - laboratorium liczba godzin:
Lal Prezentacja rggulaminu BHP i regulaminu V\(ewngtrznego laboratorium. Ustalenie zasad zaliczenia przedmiotu. 2
Zapoznanie sie ze stanowiskami laboratoryjnymi.
La2 Metody analizy ciagtych liniowych uktadéw regulacji automatycznej (URA). 2
La3 Korekcja analogowa liniowych URA. 2
Lad Badanie podstawowych wtasciwosci regulatoréw przemystowych. 2
La5 Symulacja uktadéw sterowania z wykorzystaniem pakietu MATLAB. 2
La6 Bezposrednie sterowanie cyfrowe. 2
La7 Analiza i synteza kombinacyjnych i sekwencyjnych uktadéw logicznych. 2
La8 Modelowanie uktadéw ciggtych i dyskretnych w przestrzeni zmiennych stanu. 2
La9 Sterowanie pracg silnika z wykorzystaniem sterownikéw PLC. 2
Lalo Badanie liniowych impulsowych URA 2
Lall Korekcja cyfrowa. 2
Lal2 Analiza nieliniowych uktadéw regulacji automatyczne;. 2
Lal3 Mikroprocesorowe sterowniki sekwencyjne. 2
Lal4 Korekcja w nieliniowych URA. 2
Lal5 Termin rezerwowy. Podsumowanie ¢wiczen laboratoryjnych. 2
suma godzin: 30




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad w tradycyjnej formie z ilustracjami multimedialnymi.
N2. Cwiczenia rachunkowe z objasnieniem stosowanych metod.
N3. Rozliczenie w formie sprawozdania.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny
~formui e o . . . L. .
F P_O;’:;;fl;fomgcg'ﬁ;i?nﬁg“ Numer efektu uczenia sie Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
semestru
PEU W01 . .
Fl(w) PEU_W02 Uczestnictwo w zajeciach
PEU_WO01 L
F2(w) PEU_W02 Egzamin kohcowy.
P(w) 0,1*F1 + 0,9*F2
F1(c) PEU_UO1 Aktywnos¢ na zajeciach, sprawdziany dotyczace ostatniego materiatu
F2(c) PEU_UO1 Kolokwium zaliczeniowe
P(c) 0,3*F1 + 0,7*F2
PEU_U02 . o
Fl) PEU_KO1 Aktywnosc¢ na zajeciach
PEU_U02 . - .
F2(L) PEU_KO1 Sprawozdanie z wykonanego ¢wiczenia
P 0,3*F1 + 0,7*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

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

[2] KACZOREK T., Teoria sterowania i systeméw, PWN, Warszawa 1999.

[3] RUMATOWSKI K., Podstawy regulacji automatycznej. Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznah 2008.

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

[5] MAZUREK J., VOGT H., ZYDANOWICZ W., Podstawy automatyki. Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2006.
[6] KOWAL J., Podstawy automatyki, t. 1 i 2, AGH, Krakéw, 2004.

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

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] http://bcs.wiley.com/he-bcs/Books?action=index&itemld=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 - uktady liniowe, WNT, Warszawa 1983.

[4] Kaczorek T., Dzielihski A., Dgbrowski W., topatka R.: Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005.

OPIEKUN PRZEDMIOTU
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