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WYDZIAt ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jezyku polskim: Podstawy automatyki 2
Nazwa w jezyku angielskim: Fundamentals of control engineering 2
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka przemystowa
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy):
Stopien studiéw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu: APR012102
Grupa kurséw: NIE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 30 15 30
(zzV):
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
wymagajgcym 2.10 0.70 1.40
bezposredniego kontaktu
(BK):

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENC)I
Student powinien zna¢ podstawowe zasady analizy stanéw dynamicznych i ustalonych liniowych ciagtych i dyskretnych
uktadéw automatyki
Student powinien zna¢ podstawowe narzedzia analizy liniowych ciggtych i dyskretnych uktadéw dynamicznych:
przeksztatcenie Laplace'a oraz przeksztatcenie Z.
3. Student powinien umiec okresli¢ stabilnos¢ podstawowych uktadéw dynamicznych.
Potrafi wspdtpracowac z zespotem i prowadzacym w zakresie $ledzenia i rozumienia prezentowanych zagadnien i
rozwigzywania przyktaddéw.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie zasad oceny witasciwosci liniowych ciggtych i dyskretnych uktadéw regulacji, w tym, uchybéw ustalonych.

C2. Poznanie zasad badania stabilnosci nieliniowych uktadéw regulacji automatycznej wedtug pierwszej i drugiej metody
Lapunowa, metoda funkcji opisujacej i przestrzeni fazowej.

C3. Poznanie praktycznych sposobdw badania podstawowych dynamicznych i czestotliwosciowych wtasciwosci uktadéw regulacji
automatyczne;.

C4. Poznanie metod projektowania uktadéw regulacji automatycznej i ich praktycznej weryfikacji.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 Ma wiedze w zakresie opisu ciggtych i dyskretnych uktaddw regulacji automatycznej, ich wtasciwosci oraz analizy uktadéw
automatyki w zakresie statyki, dynamiki, stabilnosci liniowych ciggtych i dyskretnych uktadéw automatyki
PEU_WO02 Ma wiedze w zakresie korekgji ciagtych liniowych i dyskretnych uktaddw regulacji, metod zmiennych stanu, nieliniowych

uktadéw regulacji.
Z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 Potrafi samodzielnie rozwigza¢ zadania z zakresu ciggtych i dyskretnych uktaddw regulacji automatycznej. Potrafi
zastosowad aparat matematyczny do analizy obiektdw regulacji w dziedzinie czasu i czestotliwosci.
PEU_UO02 Potrafi zaprojektowac, uruchomic oraz przetestowad proste uktady regulacji automatycznej dla uktadéw ciagtych,

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

PEU_KO01 Ma $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i
ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane dziatania.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad

liczba godzin:

Zadania uktadéw regulacji automatycznej. Podstawowa struktura. Wtasciwosci statyczne

Wyl ciagtych uktadéw regulacji automatyczne;j. 2
Wy?2 Metody korekcji uktadéw regulacji automatyczne;. 2
Wy3 Synteza korektoréw szeregowych, badanie wiasciwosci. 2
Wy4 Korekcje: réwnolegta, w sprzezeniu zwrotnym, addytywna, predykcyjna. 2
Wy5 Regulatory PID - struktura, konstrukcja, analiza wasciwosci. 2
Wy6 Regulatory PID - zasady doboru nastaw. 2
Wy7 Wiasciwosci statyczne dyskretnych uktadéw regulacji automatycznej. Synteza uktaddw 2
dyskretnych.
Wy8 Cyfrowe regulatory PID. 2
Wy9 Bezpoéredpie projektowanie korektoréw dyskretnych. Korektor ze skonczonym czasem 2
odpowiedzi.
Wy10 Nieliniowe uktady regulacji. Podstawowe cechy. Punkty réwnowagi, cykle graniczne. Stabilnos¢ 2
wedtug Lapunowa.
Wyll S.tat.)illnoéc’ lokalna. Sta_nowy opis uktadéw nieliniowych. Badanie stabilnosci uktadéw 2
y nieliniowych wedtug pierwszej metody Lapunowa.
Wy12 Bezposrednia metoda Lapunowa. Stabilnos¢ globalna. 2
Wy13 Badanie uktaddéw nieliniowych wedtug metody funkcji opisujgcej: linearyzacja harmoniczna. 2
W Badanie uktaddéw nieliniowych wedtug metody funkcji opisujacej - doktadnos¢, obszary
yl4 . . 2
zastosowania. Rozszerzona metoda Nyquista.
Wy15 Badanie uktadow nieliniowych metoda ptaszczyzny fazowej. Przekaznikowe uktady regulacji. 2
y
Korekcja w uktadach nieliniowych.
suma godzin: 30
Forma zajec - ¢wiczenia liczba godzin:
Cwil Wyznaczanie uchybdw statycznych zadanych uktadéw regulacji. Uktady statyczne i astatyczne. 2
w2 Obliczanie"parametréw korektoréw szeregowych. Wyznaczanie charakterystyk uktadéw przed- i 2
po korekgji.
Cw3 Wyznaczanie nastaw regulatoréw PID; okreslanie charakterystyk uktadéw po korekgji. 2
Cwa Obliczanie uchyboéw statycznych dyskretnych uktadéw regulacji. 2
cws Okreslanie transmitancji dyskretnego regulatora PID. Bezposrednie okreslanie korektora 2
dyskretnego.
Ccw6 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 Prgzenta_\cja regula)minu BHP i regulaminu Wewneltrznego Iaborator.ium.lUstaIenie zasad 2
zaliczenia przedmiotu. Zapoznanie sie ze stanowiskami laboratoryjnymi.
La2 Metody analizy ciagtych liniowych uktadéw regulacji automatycznej (URA). 2
La3 Korekcja analogowa liniowych URA. 2
Lad Korekcja analogowa liniowych URA. 2
La5 Badanie podstawowych wiasciwosci regulatoréw przemystowych. 2
La6 Analiza i synteza kombinacyjnych uktadéw logicznych. 2
La7 Badanie liniowych dyskretnych URA 2
La8 Dyskretne regulatory PID - dobdr czestotliwosci -prébkowania i nastaw regulatora. 2
La9 Bezposrednie sterowanie cyfrowe. 2
Lalo Bezposrednie projektowanie korektoréw dyskretnych z wykorzystaniem sterownikéw PLC. 2
Lall Korekcja cyfrowa uktadéw ciggtych: algorytm Dahlina i Vogela-Edgara. 2
Lal2 Analiza nieliniowych uktaddéw regulacji automatycznej. 2
Lal3 Korekcja w nieliniowym URA. 2
Lal4 Mikroprocesorowe sterowniki sekwencyjne. 2
Lal5 Termin rezerwowy 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 i - . . - N
FP_Oggjégfsomfgcg'i;i?neizfcf“ Numer efektu uczenia sie Sposadb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
semestru
PEU_WO01 . .
F1(w) PEU_W02 Uczestnictwo w zajeciach.
PEU_WO01 . ,
F2(w) PEU_ W02 Egzamin koncowy.
P(w) P =0,1F1 + 0,9F2
F1(c) PEU_UO1 Aktywnos¢ na zajeciach, sprawdziany dotyczgce ostatniego materiatu.
F2(c) PEU_UO1 Kolokwium zaliczeniowe
P(c) P=0,3F1 + 0,7F2
PEU_U02 iy .
Fl) PEU_KO1 Aktywnosc na zajeciach
PEU_U02 . L .
F2(L) PEU_KO1 Sprawozdanie z wykonanego ¢wiczenia
P(L) P=0,3F1 + 0,7F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

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

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

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

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

[5] MAZUREK ., VOGT H., ZYDANOWICZ W., Podstawy automatyki. Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2006.
[6] KOWAL]., 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., Dzielinski A., Dabrowski W., topatka R.: Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005.
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