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WYDZIAt ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jezyku polskim: Komputerowo wspomagane modelowanie i projektowanie uktadéw regulacji
Nazwa w jezyku angielskim: Computer aided modeling and design of the control system
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Elektrotechnika
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy): Elektrotechnika Przemystowa
Stopien studiéw i forma: Il stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu: ELR053270
Grupa kurséw: NIE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 11 22
(zzV):
Liczba godzin zaje¢
catkowitego nakfadu pracy 30 60
studenta (CNPS):
Forma zaliczenia: zaliczenie na ocene zaliczenie na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X):

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

charakterze praktycznym (P):

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajgca zajeciom
wymagajgcym 0.70 1.40
bezposredniego kontaktu
(BK):

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

1. Posiada podstawowa wiedze z automatyki, informatyki i modelowania.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie rozszerzonej wiedzy z zakresu projektowania i modelowania uktadéw sterowania dla réznych obiektéw. Poznanie i
rozszerzenie wiedzy na temat algorytméw sterowania liniowego PI/PID, regulatoréw stanu, regulatoréw slizgowych,
rozmytych, uktadéw adaptacyjnych oraz metod estymacji zmiennych stanu obiektéw dynamicznych.

C2. Zdobycie umiejetnosci z zakresu modelowania i projektowania ztozone obiektdw i procesdw przemystowych oraz ich
krytycznej analizy.

C3. Nabywanie i utrwalanie kompetencji spotecznych obejmujacych dziatanie kreatywne.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 Ma rozszerzona wiedze z zakresu projektowania i modelowania uktadéw sterowania dla réznych obiektéw przy
uzyciu metod liniowych.
PEU_WO02 Ma wiedze na temat regulatoréw rozmytych, predykcyjnych oraz uktadéw adaptacyjnych oraz metod estymacji

zmiennych stanu obiektéw dynamicznych.
Z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 Potrafi modelowa¢ zaawansowane struktury regulacji w oparciu o liniowg teorie sterowania
PEU_U02 Potrafi modelowac i analizowa¢ ztozone ukfady regulacji liniowej, nieliniowej i adaptacyjnej.
Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 Rozumie potrzebe pracy zespotowej dotyczacej doskonalenia metod wyboru strategii, majgcej na celu

optymalne rozwigzywanie powierzonych grupie probleméw




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad liczba godzin:
Wyl Sprawy organizacyjne. Podziat uktadéw regulacji. Kaskadowa struktura regulaciji. 2
Wy2 Struktura regulacji z regulatorem stanu 2
Wy3 Sterowani{e rozmyte - podstawowe definicje, uktady (Mamdani, TSK), metody doboru 2
parametrow.

Wy4 Sterowanie adaptacyjne - podziat, projektowanie, sterowanie predykcyjne 2
Wy5 Estymatory zmiennych stanu 2
Wy6 Podsumowanie 1

suma godzin: 11

Forma zajec - laboratorium liczba godzin:
Lal Sprawy organizacyjne. Modelowanie podstawowych ukfadéw w Srodowisku Matlab-Simulink 2
Modelowanie kaskadowej struktury regulacji dla wybranego obiektu dynamicznego. Stosowanie

La2 réznych metod doboru parametréw regulatoréw. Uktadu anti-windup. 4
La3 Modelowanie uktadu z regulatorem stanu dla wybranego obiektu dynamicznego. 2
La4 Modelowanie struktur sterowania rozmytego dla wybranego obiektu dynamicznego. 4
La5 Modelowanie struktur sterowania adaptacyjnego dla wybranego obiektu dynamicznego. 2
La6 Modelowanie struktur sterowania predykcyjnego dla wybranego obiektu dynamicznego 4
La7 Modelowanie wybranych estymatoréw stanu dla wybranego obiektu dynamicznego. 3
La8 Podsumowanie 1

suma godzin: 22

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna z elementami wyktadu tradycyjnego
N2. Konsultacje
N3. Sprawdzanie wiadomosci w formie kartkéwek, ustnego odpytywania

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny
E - formuiaca w trakei - . S A
p.°£’§5éiﬁfowi,‘§c§§§i?n’iii’” Numer efektu uczenia sie Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
semestru
F1(w) Egg—wgé Kolokwium zaliczeniowe
P(w) P=F1
PEU_UO1
FL) PEU_UO02 Ocena napisanych programéw
PEU_KO01
P(L) P=F1
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