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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): Elektrotechnika
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy):
Stopien studiéw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu: ELR052103
Grupa kurséw: NIE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 30 15 30
(zzU):
Liczba godzin zaje¢
catkowitego nakfadu pracy 60 30 60
studenta (CNPS):
Forma zaliczenia: egzamin zaliczenie na ocene|zaliczenie na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X):

Liczba punktéw ECTS: 2 1 2

odpowiadajgca zajeciom o 1 2
charakterze praktycznym (P):

w tym liczba punktéw

w tym liczba punktéw ECTS

odpowiadajgca zajeciom
wymagajgcym 1.20 0.70 1.40
bezposredniego kontaktu
(BK):

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

W N

Wiedza teoretyczna z zakresu dynamiki, statyki, stabilnosci i regulacji ciggtych liniowych uktadéw automatyki.

Praktyczna umiejetno$¢ matematycznego modelowania, analizy, syntezy, badania stabilnosci i doboru odpowiedniego
uktadu korekc;ji ciggtych liniowych uktadéw automatyki.

Potrafi myslec i dziata¢ w sposéb kreatywny.
Umie pracowac w zespole.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Przyswojenie wiedzy teoretycznej z zakresu dynamiki, statyki i jakosci regulacji oraz stabilnosci dyskretnych liniowych oraz
C2. Przyswojenie wiedzy teoretycznej z zakresu uktadéw regulacyjnych zapewniajgcych uzyskanie pozadanych cech dyskretnych
C3. Nabycie umiejetnosci matematycznej analizy, syntezy, badania stabilnosci i doboru odpowiedniego uktadu korekcji

C4. Nabycie umiejetnosci praktycznej analizy i syntezy ciggtych i dyskretnych, liniowych oraz nieliniowych uktadéw automatyki.
C5. Nabycie umiejetnosci praktycznej analizy uktadéw sterowania w celu badania stabilnosci i doboru odpowiedniego uktadu

nieliniowych uktadéw automatyki.
liniowych oraz nieliniowych uktadéw sterowania.
dyskretnych liniowych ukfadéw automatyki.

korekcji zapewniajgcego uzyskanie pozgdanych cech regulacji ciaggtych i dyskretnych, liniowych oraz nieliniowych uktadéw
automatyki.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

Z zakresu umiejetnosci:

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_WO01 Ma wiedze w zakresie tworzenia modeli i okreslania parametréw statycznych i dynamicznych dyskretnych liniowych oraz nieliniowych uktadéw regulacji.
PEU_WO02 Ma wiedze w zakresie analizy, dziatania i jakosci regulacji automatycznej dyskretnych liniowych oraz nieliniowych uktadéw automatyki.
PEU_WO03 Ma wiedze w zakresie stabilnosci uktadéw sterowania oraz doboru korektoréw zapewniajgcych polepszenie jakosci regulacji i jej optymalizacji dla

dyskretnych liniowych oraz nieliniowych uktadéw automatyki.

PEU_UO1 Potrafi dokona¢ matematycznej analizy i syntezy, sprawdzi¢ stabilno$¢ oraz dobra¢ wtasciwy uktad regulacji dyskretnych liniowych uktadéw automatyki.

PEU_U02 Potrafi dokona¢ praktycznej analizy i syntezy prostych oraz ztozonych ciagtych i dyskretnych, liniowych oraz nieliniowych uktadéw regulacji
automatycznej.

PEU_U03 Potrafi dokona¢ praktycznej oceny stabilnosci uktadéw regulacji oraz zaprojektowac rézne typy korektoréw zapewniajacych uzyskanie pozadanych cech

ciggtych i dyskretnych, liniowych oraz nieliniowych uktadéw sterowania.

PEU_KO1 Potrafi w sposéb kompetentny samodzielnie oraz wspétdziatajac w grupie opracowac ztozony projekt inzynierski z zakresu uktadéw automatyki.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad

liczba godzin:

Wprowadzenie. Ustalenie zasad zaliczenia. Struktura impulsowego uktadu regulac;ji

Wyl automatycznej. 2
Wy?2 Impulsatory oraz ekstrapolatory. 2
Wy3 Proste i odwrotne przeksztatcenie Z oraz réwnania réznicowe. 2
Wy4 Transmitancja dyskretna. 2
Wy5 Algebra schematéw blokowych uktadéw dyskretnych. 2
Wy6 Uchyby w impulsowych URA. 2
Wy7 Podstawowy warunek stabilnosci uktadéw dyskretnych. 2
Wy8 Przeksztatcenie biliniowe, zastosowanie kryteriéw stabilnosci uktadéw ciagtych. 2
Wy9 Kryteria stabilnosci Jury’ego i Nyquista. 2
Wy10 Synteza uktadéw dyskretnych. 2
Wyll Opis uktadéw ciggtych i dyskretnych w przestrzeni standw. 2
Wy12 Stabilnos¢, sterowalnos¢, obserwowalnosd. 2
Wy13 Wprowadzenie do nieliniowych URA. Typowe nieliniowosci wystepujace w nieliniowych URA. 2
Wyl4 Analiza ukfadéw nieliniowych: - metoda funkcji opisujacej, - trajektorie fazowe. 2
Wy15 Badanie stabilnosci nieliniowych URA metodami Lapunowa. 2
suma godzin: 30
Forma zajec - ¢wiczenia liczba godzin:
cwl Whprowadzenie. Ustalenie zasad zaliczenia. Opis dyskretnego uktadu regulacji za pomoca 2
transformaty Z.
Cw2 Odpowiedzi uktadu regulacji na pobudzenie standardowymi sygnatami. 2
Cw3 Réwnania réznicowe. Ekstrapolatory. 2
Cwa Algebra schematéw blokowych. Btedy ustalone dyskretnych uktadéw regulaciji. 2
Cw5 Stabilnos$¢ uktaddw dyskretnych. 2
Cwé Opis uktaddéw ciggtych i dyskretnych w przestrzeni stanéw. 2
Cw7 Kolokwium zaliczeniowe. 2
¢ws Oméwierjie wynikéw kolokwium z dodatkowymi wyjasnieniami tematéw sprawiajacych najwiecej 1
problemow.
suma godzin: 15
Forma zajec - laboratorium liczba godzin:
Lal Pre;entgcja regulgminu BHP i regulaminu wewne.trznego Iaborator.ium..UstaIenie zasad 2
zaliczenia przedmiotu. Zapoznanie sie ze stanowiskami laboratoryjnymi.
La2 Metody analizy ciggtych liniowych URA. 2
La3 Korekcja analogowa liniowych uktadéw regulacji - cze$¢ 1. 2
Lad Korekcja analogowa liniowych uktadéw regulacji - czes¢ 2. 2
La5 Badanie wtasciwosci regulatoréw przemystowych. 2
La6 Symulacja uktadéw sterowania z wykorzystaniem pakietu MATLAB. 2
La7 Bezposrednie sterowanie cyfrowe. 2
La8 Analiza i synteza kombinacyjnych i sekwencyjnych uktadéw logicznych. 2
La9 Sterowanie praca silnika z wykorzystaniem sterownikéw PLC. 2
Lalo Badanie liniowych impulsowych URA. 2
Lall Korekcja cyfrowa. 2
Lal2 Analiza nieliniowych uktadéw regulacji automatycznej. 2
Lal3 Korekcja w nieliniowych URA. 2
Lald Mikroprocesorowe sterowniki sekwencyjne. 2
Lal5 Termin rezerwowy. Podsumowanie ¢wiczen laboratoryjnych. 2
suma godzin: 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Woyktad informacyjny.

N2. Cwiczenia audytoryjne.

N3. Dydaktyczne modele uktadéw automatyki.
N4. Program symulacyjny.

N5. Sprawozdanie z wykonanego ¢wiczenia.
N6. Praca wfasna studenta.




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny
tormui o .. . o -
FP_Oggﬂggjogjj(;cg'i;img“ Numer efektu uczenia sie Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
semestru

PEU_WO01

Flw) PEU_WO02 Obecnos¢ na wyktadach
PEU_WO03
PEU_WO01

F2(w) PEU_W02 Egzamin pisemny lub ustny
PEU_WO03

P(w) P=0,1F1+0,9F2
PEU_UO01

F1l(c) PEU_U02 Aktywnos¢ na ¢wiczeniach
PEU U03
PEU_UO01

F2(c) PEU_UO02 Wyniki krétkich sprawdzianéw
PEU_UO3
PEU_UO1

F3(c) PEU_UO02 Kolokwium zaliczeniowe
PEU U03

P(c) P=0,2F1+0,2F2+0,6F3
PEU_UO1
PEU_U02 . _

F1) PEU_U03 Aktywnosc¢ na zajeciach laboratoryjnych
PEU K01
PEU_UO01
PEU_U02 PR

F2(L) PEU_U03 Oceny ze sprawozdan z cwiczen lab.
PEU_K01

P P=0,3F1+0,7F2
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* pozycja dostepna u prowadzacego ¢wiczenia
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