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	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna \s 01 
Nazwa przedmiotu:  Obserwatory zmiennych stanu układów dynamicznych
	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna 
Kod przedmiotu:
 Enz2-SEPT-34d-IV

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego:  2018/2019

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Poziom kształcenia: studia drugiego stopnia

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Forma studiów: studia niestacjonarne (zaoczne)

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Kierunek studiów: Elektrotechnika
(RE)

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Profil studiów: ogólnoakademicki

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Specjalność: Systemy elektromechaniczne w przemyśle i transporcie (SEPT)

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Semestr: IV

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Jednostka prowadząca przedmiot: Wydział Elektryczny / Instytut Elektrotechniki i Informatyki / Zakład Maszyn Elektrycznych i Inżynierii Elektrycznej w Transporcie

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Prowadzący przedmiot: dr inż. Tadeusz Białoń

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty specjalnościowe

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Status przedmiotu: obieralny

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Język prowadzenia zajęć: polski

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne: brak

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Cel przedmiotu: Celem przedmiotu jest zapoznanie studentów z problematyką odtwarzania niedostępnych pomiarowo sygnałów sprzężeń zwrotnych w układach sterowania obiektów dynamicznych, z uwzględnieniem układów napędowych z silnikami elektrycznymi. Celem przedmiotu jest również doskonalenie umiejętności stosowania analitycznych metod matematycznych oraz metod symulacyjnych do projektowania i analizy elementów układów sterowania.

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Efekty kształcenia:


	Nr
	Opis efektu kształcenia
	Metoda sprawdzenia efektu kształcenia
	Forma prowadzenia zajęć
	Odniesienie do efektów dla kierunku studiów

	1
	Student potrafi wymienić i opisać zastosowania algebry macierzowej, równań różniczkowych i całkowych oraz teorii stabilności wg Lapunowa do projektowania i analizy elementów układów sterowania.
	Obrona sprawozdań z ćwiczeń laboratoryjnych
	Wykład, laboratorium
	K2A_W01++

	2
	Student potrafi opisać wpływ jakości działania obserwatora i jakości odtwarzania zmiennych stanu na jakość regulacji i właściwości dynamiczne układów sterowania
	Obrona sprawozdań z ćwiczeń laboratoryjnych
	Wykład, laboratorium
	K2A_W06+

	3
	Student potrafi udokumentować wyniki przeprowadzonych badań symulacyjnych w sprawozdaniu zawierającym opis zbudowanego modelu symulacyjnego, założone warunki prowadzenia eksperymentów symulacyjnych oraz wyniki symulacji wraz z wynikającymi z nich wnioskami.
	Obrona sprawozdań z ćwiczeń laboratoryjnych
	Laboratorium 
	K2A_U03++

	4
	Student potrafi zbudować i uruchomić model symulacyjny obiektu dynamicznego na podstawie modelu matematycznego tego obiektu danego w formie macierzowych równań różniczkowo-całkowych i algebraicznych.
	Obrona sprawozdań z ćwiczeń laboratoryjnych
	Laboratorium 
	K2A_U06+

K2A_U08+

	5
	Analizując wyniki symulacji student potrafi ocenić właściwości dynamiczne i jakość działania obserwatora.
	Obrona sprawozdań z ćwiczeń laboratoryjnych
	Laboratorium 
	K2A_U12+

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	12
	-
	12
	-
	-

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Treść wykładów. Wprowadzenie (opis układów dynamicznych za pomocą równań stanu – podstawy matematyczne, podstawowe układy odtwarzania zmiennych stanu – klasyfikacja, metody odtwarzania zmiennych stanu stosowane w napędach z silnikami elektrycznymi); Modele matematyczne obserwatorów Luenbergera (uogólniony obserwator liniowy, obserwator proporcjonalny, klasyczny obserwator proporcjonalno-całkujący, obserwator całkujący niewzmacniający zakłóceń, obserwator z dodatkowymi integratorami); Metody i kryteria doboru parametrów obserwatorów (wymagania stawiane obserwatorom i kryteria doboru parametrów obserwatorów, analityczne metody doboru parametrów obserwatorów, optymalizacyjne metody doboru parametrów obserwatorów); Zastosowania obserwatorów  (Zastosowania obserwatorów Luenbergera w układach napędowych z silnikami elektrycznymi, inne metody odtwarzania zmiennych stanu w układach napędowych, estymatory); Praktyczna realizacja obserwatorów przy użyciu procesorów sygnałowych (wybrane zagadnienia) (przejście od opisu układu dynamicznego w postaci równań stanu do opisu w postaci równań różnicowych, aproksymacje całki wykorzystywane w cyfrowych systemach czasu rzeczywistego, struktura programu procesora sygnałowego realizującego obserwator).

Treść ćwiczeń laboratoryjnych. Ćwiczenia laboratoryjne polegają na przygotowaniu modeli symulacyjnych obserwatorów w środowisku Matlab-Simulink / Scilab-Xcos (w zależności od aktualnie posiadanej licencji oprogramowania) oraz wykorzystaniu tych modeli do przeprowadzenia badań symulacyjnych. W szczególności: Dobór parametrów obserwatora (napisanie programu do doboru wzmocnień proporcjonalnego obserwatora zadanego obiektu dynamicznego przy wykorzystaniu metody analitycznej, np. metody zmiany bazy lub metody macierzy diadycznych); Budowa modelu symulacyjnego (model układu obiekt – obserwator proporcjonalny uwzględniającego przyczyny powstawania błędów odtwarzania zmiennych stanu – odchyłki parametrów obiektu obserwowanego i szumy pomiarowe); Badania symulacyjne obserwatora proporcjonalnego (przeprowadzenie szeregu symulacji dla różnych wzmocnień obserwatora i różnych przyczyn powstawania błędów odtwarzania)

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Egzamin:   NIE

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Literatura podstawowa:

1. Instrukcje do ćwiczeń laboratoryjnych (dostępne u prowadzącego).

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Literatura uzupełniająca:

1. Kaczorek T. „Wektory i macierze w automatyce i elektrotechnice”, WNT, 1998

2. Kaczorek T. „Teoria układów regulacji automatycznej”, WNT, 1974

3. Mrozek B., Mrozek Z. „Matlab i Simulink. Poradnik użytkownika”, Helion, 2004

4. Zasoby internetowe programu Scilab-Xcos dostępne na stronie własnej projektu www.scilab.org oraz innych stronach tam wyszczególnionych w dziale „Links”

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	12 / 2 – w tym analiza treści wykładu, samodzielne studia literaturowe

	2.
	Ćwiczenia
	- / -

	3.
	Laboratorium
	12 / 4 – w tym zapoznanie z instrukcjami przed przystąpieniem do ćwiczeń, przygotowanie sprawozdania z ćwiczeń, przygotowanie do obrony sprawozdań, udział w konsultacjach

	4.
	Projekt
	- / -

	5.
	Seminarium
	- / -

	6.
	Inne
	- / -

	
	Suma godzin:
	24 / 6

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Suma wszystkich godzin:
	30

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Liczba punktów ECTS: 
	1

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego: 
	1

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty): 
	1

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Uwagi:



Zatwierdzono:

………………………….….
…………………………………………………....


(data i podpis prowadzącego)
(data i podpis Dyrektora Instytutu/Kierownika Katedry/
Dyrektora Kolegium Języków Obcych/Kierownika lub 
Dyrektora Jednostki Międzywydziałowej)
� należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia
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