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WYDZIAt ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Automatyka napedéw pojazdoéw elektrycznych
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Control Of Drives Applied In Electric Vehicles
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Elektromobilnos¢
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy):
Poziom i forma studiéw: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu: EBR013215
Grupa kurséw: NIE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(zzU):
Liczba godzin zaje¢
catkowitego nakfadu pracy 60 30
studenta (CNPS):
Forma zaliczenia: egzamin zaliczenie na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X):

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

charakterze praktycznym (P):

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

1.50 1.00

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

Ma podstawowg wiedze w zakresie napedu elektrycznego oraz maszyn elektrycznych.

Ma podstawowq wiedze dotyczaca teorii sterowania (metody analizy uktadéw).

Potrafi wybra¢ oraz zastosowa¢ podstawowe algorytmy automatycznej regulacji.

Potrafi zastosowad wybrane Srodowisko obliczeniowe w celu symulacji uktadéw regulacji automatycznej.
Rozumie koniecznos$¢ starannego wykonywania prac zwigzanych z rozwigzywaniem probleméw inzynierskich.

vk wne

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy dotyczacej algorytméw sterowania napedami pradu statego.
C2. Nabywanie wiedzy dotyczacej struktur sterowania stosowanych dla napedéw pradu przemiennego.

C3. Zdobycie praktycznych umiejetnosci modelowania oraz analizy wiasciwosci wybranych uktadéw napedowych (z silnikami
pradu statego i przemiennego) stosowanych w pojazdach elektrycznych.

C4. Rozwijanie kompetencji spotecznych obejmujacych doktadnos¢ wykonywania zadah oraz wspdtdziatanie w grupie.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 Posiada wiedze w zakresie zastosowania odpowiednich uktaddw regulacji predkosci lub potozenia dla napedéw
z silnikami pradu statego.

PEU_W02 Posiada wiedze dotyczacg struktur sterowania silnikiem indukcyjnym, BLDC oraz PMSM.

PEU_WO03 Potrafi przedstawi¢ oraz opisa¢ wybrane nowoczesne techniki stosowane w optymalizacji oraz sterowaniu
napedami pojazddéw elektrycznych.

Z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 Potrafi wykona¢ model obliczeniowy wybranego uktadu napedowego.
PEU_U02 Potrafi analizowac strukture sterowania napedem elektrycznym. Potrafi oceni¢ wtasciwosci okreslonego uktadu
regulacji.
Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 Potrafi odpowiedzialnie wspdétpracowac z grupa przy realizacji zatozonego zadania, wykonuje prace precyzyjnie

oraz zgodnie z zatozonym terminem.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad

liczba godzin:

Wprowadzenie - prezentacja kursu (przedstawienie zagadnien oraz zasady zaliczenia).

Wyl Klasyfikacja napedéw elektrycznych uzywanych w pojazdach elektrycznych oraz trendéw 2
dotyczacych stosowanych algorytméw sterowania.
W2 Wybrane elementy teorii sterowania stosowane w projektowaniu oraz analizie uktadéw regulacji 2
y napeddw pojazddw elektrycznych.
Wy3 Kaskadowa struktura sterowania napedem elektrycznym z silnikiem pradu statego - strojenie 2
y regulatoréw, analiza wtasciwosci dynamicznych oraz wptywu zaktécen.
Wya Analiza metody sterowania polowo-zorientowanego (FOC) silnika indukcyjnego - idea oraz 2
y wtasciwosci dynamiczne.
WY5 Analiza metody bezposredniego sterowania momentem silnika indukcyjnego - idea oraz 2
y wtasciwosci dynamiczne.
W6 Struktura sterowania predkoscig silnika BLDC - model matematyczny maszyny, ogdine zatozenia 2
y ukfadu regulacji, wiasciwosci oraz zastosowania.
Wy7 Struktura sterowania predkoscig silnika PMSM - model matematyczny maszyny, ogélne 2
y zatozenia ukfadu regulacji, wtasciwosci oraz zastosowania.
Wva Projektowanie struktur sterowania dla napeddw elektrycznych o ztozonej czesci mechanicznej 2
y (tarcie, luz potgczenia, sprezystos¢ elementédw sprzegajgcych).
Wy9 Regulator stanu w napedach pojazdéw elektrycznych. 2
Wy10 Odtwarzanie zmiennych stanu w uktadach sterowania predkoscia silnikdw elektrycznych - czesé 2
1.
Wy11 Odtwarzanie zmiennych stanu w uktadach sterowania predkoscia silnikdw elektrycznych - czesé 2
2.
Zastosowanie metody Lyapunova w projektowaniu adaptacyjnych systeméw bazujgcych na
Wy12 . 2
modelu odniesienia (MRAS).
Wy13 Zastosowanie algorytméw metaheurystycznych w optymalizacji wybranych parametréw 2
y uktadéw sterowania.
Wyl4 Elementy sterowania inteligentnego w napedach elektrycznych. 2
Wv15 Implementacja algorytméw sterowania napedami elektrycznymi w wybranych uktadach 2
y programowalnych.
suma godzin: 30
Forma zajec - laboratorium liczba godzin:
Wprowadzenie - regulamin BHP, przedstawienie zagadnien laboratoryjnych oraz zasad
Lal zaliczenia. Wstepne modelowanie podstawowych uktadéw automatyki w Srodowisku 1
obliczeniowym.
La2 Struktura sterowania silnikiem pradu statego. 2
La3 Uktad sterowania polowo-zorientowanego silnikiem indukcyjnym. 2
Lad Uktad bezposredniego sterowania momentem silnika indukcyjnego. 2
La5 Obserwator predkosci silnika indukcyjnego. 2
La6 Modelowanie uktadu sterowania predkoscia silnika BLDC. 2
La7 Realizacja modelu oraz badanie wtasciwosci uktadu sterowania silnikiem PMSM, 2
La8 Projektowanie oraz testy obliczeniowe uktadu napedowego z potgczeniem sprezystym. 2
suma godzin: 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad prowadzony z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych.
N2. Zajecia laboratoryjne.

N3. Konsultacje.

N4. Sprawdzanie wiedzy studentéw.

N5. Ocena sprawozdan.




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny
 formui i N . S .
FP_Oggc;gg;jomfgcg'i;i?nﬁzfcf“ Numer efektu uczenia sie Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
semestru
PEU_WO01
FL(w) PEU_WO02 Egzamin pisemny
PEU_WO03
P(w) P=F1
PEU_UO1 . . I . S
Fl) PEU U02 Sprawdziany pisemne na zajeciach laboratoryjnych (wejsciéwki)
PEU_UOL
F2(L) PEU_UO02 Aktywnos¢ na zajeciach laboratoryjnych
PEU K01
PEU_UO1
F3() PEU_U02 Ocena sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych
PEU_K01
P) P=0,2*¥F1+0,4*F2+0,4*F3
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