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Forma kształcenia: studia stacjonarne
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Kierunek studiów: Mechatronika
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Specjalność: Zastosowania mechatroniki w inżynierii elektrycznej
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Język prowadzenia zajęć: polski
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Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne: podstawowym przedmiotem wprowadzającym są Podstawy Automatyki
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Cel przedmiotu: Celem przedmiotu jest przekazanie studentom wiadomości w zakresie zaawansowanych układów oraz metod analizy i syntezy układów sterowania, w tym dyskretnych i przekaźnikowych. Celem ćwiczeń tablicowych i projektowych jest nabycie przez studentów umiejętności w zakresie analizy, syntezy i symulacji układów, umożliwiające efektywne wykorzystanie programów komputerowych takich jak MATLAB-SIMULINK, CC etc.
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Efekty kształcenia:


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

	1
	Zna i rozumie strukturę funkcjonalną cyfrowego układu regulacji, schemat zastępczy oraz jego model dla dyskretnych chwil czasu oraz jego podstawowe właściwości
	Sprawdziany na ćwiczeniach, ocena projektu
	Wykład

Ćwiczenia 

Projekt
	K1A_W08+++

	2
	Zna i rozumie typowe nieliniowości występujące w układach regulacji i zna metody ich analizy
	Sprawdziany na ćwiczeniach, ocena projektu
	Wykład

Ćwiczenia 

Projekt
	K1A_W04+++

	3
	Zna i rozumie obserwatory stanu, sprzężenie zwrotne od stanu oraz sterowaniu LQ
	Sprawdziany na ćwiczeniach, ocena projektu
	Wykład

Ćwiczenia 

Projekt
	K1A_W04+++

	4
	Potrafi zaprojektować cyfrowy układ regulacji
	ocena projektu
	Projekt
	K1A_U05+

K1A_U16++

K1A_U18+++

	5
	Potrafi badać właściwości nieliniowych układów regulacji za pomocą metody płaszczyzny fazowej oraz metody funkcji opisującej.
	Sprawdziany na ćwiczeniach, ocena projektu
	Wykład

Ćwiczenia 

Projekt
	K1A_U05++



	6
	Potrafi skonstruować układ regulacji trójpołożeniowej
	Ocena projektu
	Projekt
	K1A_U09++
K1A_U18+++

	7
	Potrafi skonstruować układ regulacji bazujący na obserwatorze stanu i sprzężeniu od stanu
	ocena projektu
	Projekt
	K1A_U05++

K1A_U18++



	8
	Jest gotów zaprezentować i obronić zaproponowane rozwiązanie konstrukcyjne
	ocena projektu
	Projekt
	K1A_K05+
K1A_K04++
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Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	15
	15
	
	15
	

	
Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład

Dyskretny układ regulacji, schemat ideowy oraz model - obiekt ciągły, klucz próbkujący oraz ekstrapolator. Opis dyskretnych układów sterowania obiektami ciągłymi: model dyskretny w przestrzeni stanu układu z kluczem i ekstrapolatorem zerowego rzędu, sterowalność, obserwowalność, próbkowanie niepatologiczne. Transmitancja dyskretna. Opis układu zamkniętego. Analiza stabilności. Właściwości modeli dyskretnych przy wysokich częstotliwościach próbkowania. Projektowanie układów regulacji dyskretnej metodami regulacji ciągłej: przybliżenie ciągłe układu dyskretnego, realizacja dyskretna regulatorów ciągłych.

Układy nieliniowe. Rodzaje nieliniowości, ich opis i charakterystyki. Przykłady elementów nieliniowych. Modele układów nieliniowych dynamicznych - nieliniowe równania różniczkowe

Metoda płaszczyzny fazowej. Równanie trajektorii fazowych. Własności trajektorii fazowych. Punkty i trajektorie osobliwe. Metoda przekształceń punktowych.

Układy regulacji trójpołożeniowej. Przykład serwomechanizmu przekaźnikowego i jego analiza metodą płaszczyzny fazowej. Wyznaczanie warunku stabilności metodą przekształceń punktowych. Korekcja układów i stany pracy poślizgowej. Wpływ opóźnienia.

Metoda funkcji opisującej. Definicja funkcji opisującej. Przykłady funkcji opisujących. Warunek swobodnych oscylacji. Wyznaczanie parametrów drgań. Zastosowanie metody funkcji opisującej do badania stabilności układów regulacji.

Postacie kanoniczne opisu w przestrzeni stanu: transformacje w przestrzeni stanu, postać kanoniczna regulatorowa i obserwatorowa. Liniowe sprzężenie od stanu, przesuwanie biegunów w oparciu o postać kanoniczna regulatorową, algorytm Ackermanna. Obserwator stanu, jego konstrukcja na podstawie postaci kanonicznej obserwatorowej, dualny algorytm Ackermanna. Regulator LQ

Ćwiczenia tablicowe

Program ćwiczeń tablicowych jest ściśle związany z programem wykładów. Rozwiązywane są przykłady ilustrujące metody omówione na wykładzie.

Zajęcia projektowe

1. Wprowadzenie do regulacji dyskretnej

2. Dyskretna w czasie regulacja PID

3. Płaszczyzna fazowa. Regulacja przekaźnikowa.

4. Regulacja poślizgowa

Regulacja LQ - obserwator stanu
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Egzamin: NIE
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Literatura podstawowa:
1. R. Gessing, A. Skrzywan-Kosek, M. Latarnik: Zbiór zadań z teorii sterowania układami

2. nieliniowymi, Wyd. Pol. Śl., Gliwice 2006, Wyd. V.

3. M. Błachuta (red.): Laboratorium Teorii Sterowania i Podstaw Automatyki, Wyd. Pol. Śl., Gliwice 1998.

4. http://www.zts.ia.polsl.gliwice.pl/~dydaktyka/macro_ac/lecture/index.htm
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Literatura uzupełniająca:
1. J.E. Slotine, W. Li : Applied Nonlinear Control, Prentice Hall Int., Londyn 1991.
2. G.C. Goodwin, S.F. Greabe, M.E. Salgado: Control system design. Prentice Hall, New Jersey, 2001
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Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykłady
	 15/ 5 w tym przygotowanie się do wykładu

	2.
	Ćwiczenia
	15 / 10 w tym przygotowanie się do ćwiczeń i sprawdzianów

	3.
	Laboratorium
	 / 

	4.
	Projekt
	 15/ 15 w tym przygotowanie raportów z projektów

	5.
	Seminarium
	 / 

	6.
	Inne
	 / 

	
	Suma godzin:
	45/30

	23. Suma wszystkich godzin: 
	75

	24. Liczba punktów ECTS:

	3

	25. Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego: 

	2

	26. Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty, ćwiczenia): 

	1

	27. Uwagi:





Zatwierdzono:

………………………….….

…………………………………………………....

(data i podpis prowadzącego)
         (data i podpis Dyrektora/Kierownika podstawowej



          lub międzywydziałowej jednostki organizacyjnej)

 1 punkt ECTS – 25-30 godzin pracy studenta
� należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia






