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Zalacznik nr 7
do Zarzadzenia Rektora nr 10/12
z dnia 21 lutego 2012r.

KARTA MODULU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

E2_A CADInCS

Nazwa modutu

Komputerowe wspomaganie projektowania w
ukitadach sterowania

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Computer Aided Design in Control Systems

Obowigzuje od roku akademickiego

2012/2013

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Elektrotechnika

Poziom ksztatcenia

Il stopien
(I stopien / Il stopien)

Profil studiow

ogolnoakademicki
(ogdlno akademicki / praktyczny)

Forma i tryb prowadzenia studiow stacjonarne
(stacjonarne / niestacjonarne)
Specjalno$é Automatyka

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Urzadzen i Systemoéw Automatyki

Koordynator modutu

prof. dr hab. inz. Mirostaw Wcislik prof. PSk

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotow

kierunkowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

obowigzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zajec

Polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy
(semestr zimowy / letni)

Wymagania wstepne

Komputerowe symulacja uktadéw dynamicznych,
Podstawy automatyki, Teoria Sterowania

(kody modutdw / nazwy modutéw)

Egzamin Tak _
(tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 5
Forma . " wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zaje¢
w semestrze [h] 30 30
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C. EFEKTY KSZTALCENIA I METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem modutu jest zapoznanie studentéw z formutowaniem zadan optymalizacji dla réznych

Cel funkcji celu i ograniczen. Znajomosc¢ algorytmow i metod optymalizaciji (statyczne;,
modutu | dynamicznej oraz algorytmow genetycznych). Zdobycie praktycznej umiejetnosci
zastosowania algorytmow i metod optymalizaciji.
Symbol ] proiloar(;ginia odniesier;ie do odniesier;ie do
efektu Efekty ksztatcenia zajoé _ efektow efektow
(W/&/plinne) kierunkowych obszarowych

Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie T2A_WO02,
zastosowania CAD w projektowaniu uktadow T2A_WO04,

Ww_01 | setrowania T2A_WO07
Zna funkcje Matlaba stosowane wspomagania T2A_ W02,
projektowania ukfadow sterowania T2A W04,

wW_02 T2A_WO07
Zna metodyke doboru korektoréw i regulatoréw T2A W01,
stosownie do postawionego zadania. T2A_WO03,

W_03 T2A W04
Zna zasady stosowania i wykorzystania algorytmoéw T2A_ W02,
optymalizacji doboru nastaw uktadow sterowania. T2A_WO04,

W_04 T2A_WO05
Potrafi wykorzystywac¢ program Matlab do T2A_UO08,
wyznaczenia charakterystyk czasowych i T2A_U09,
czestotliwosciowych uktadow sterowania. T2A_U10,

u_01 T2A U18
Potrafi opracowaé model uktadu sterowania w T2A_UO08,
Matlabie i Simulinku i wyznaczy¢ jego podstawowe T2A_U09,
charakterystyki. T2A_U10,

u_02 T2A_U18
Ma swiadomos$¢ znaczenia stosowania metod
komputerowego wspomagania projektowania w

K_01 | projektowaniau uktadéw sterowania. T2A_KO02

Tresci ksztatcenia:

1. Tresci ksztalcenia w zakresie wyktadu

Nr Tresci ksztalcenia Odniesien_ie do efektow
wyktadu ksztalcenia dla modutu
1 Charakterystyki czestotliwosciowe obiektow klasy LTI (Linear w_01,
Time Invariant) transformacje miedzy poszczegdinymi W_02,
charakterystykami. Wyznaczanie charakterystyk czasowych i wW_03
czestotliwosciowych.
2 Modelowanie cztonu opdzniajgcego z wykorzystaniem wW_01, W_02,
aproksymacji wielomianowej. W_03
3 Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe wybranych modeli wW_01, W_02,
obiektéw sterowania. W _03
4,5 Trajektorie miejsc geometrycznych pierwiastkow ukigdu wW_01, W_02,
sterowania. W _03
5,6 Korektory —transmitancje, charakterystyki czestotliwosciowe, wW_01, W_02,
korekcja uktadow regulacji, zasady doboru korektorow. W 03
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7 Kryteria catkowe jakosci regulacji, program doboru parametrow wW_01, W_02,
uktadu regulacji dla probleméw 2D W _03
8 Analiza relacji warto$cii ektremalnych kryteriow calkowych i W_01, W_02,
charakterystyk czasowych oraz czestotliwosciowych W_03
9 Metody rozwigzywania problemu doboru 3 i 4 parametrow W_01, W_02,
uktadu regulacji —propozycja metody optymalizacji W 03
10 Metody projektowania ciggtych uktadéw regulacji, analiza W_01, W_02,
wptywu ograniczen parametrow i uktadow nieliniowych, badania W_03,W_04
modelu uktadu w Simulinku.
11,12 | Dyskretne uktady regulacji. Zamiana ukfadu ciggtego na W_01,W_02,
dyskretny, czestotliwos$¢ prébkowania. W 03, W 04
13 Charakterystyki czasowe, czestotliwosciowe, kryteria catkowe. W_01, W_02,
W _03, W _04
14 Projektowanie uktadow dyskretnych regulaciji. W_01, W_02,
W 03, W 04
15 Kolokwium wW_01, W_02,
W 03, W 04
2. Tresci ksztatcenia w zakresie éwiczen
Odniesienie
N'r zajec Tresci ksztatcenia do efektoyv
éwicz. ksztatcenia
dla modutu

3. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych

Nr zajeé Tresci ksztatcenia Odniesien_ie do efektow
lab. ksztalcenia dla modutu
1 Wyznaczanie charakterystyk czestotliwosciowych i czasowych W_03,
dla ukfgdéw o szczegdlnych transmitancjach U 01,U 02
2 Uktady z opdznieniem, aproksymacja opdznienia, W_03,
charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe U 01,U 02
3 Korektory, korekcja liniowych uktadéw, zasady doboru W_03,
korektora. U 01,U 02
4 Dobér parametréw wg kryteriow catkowych w problemach W_03,
dwuwymiarowych dla ciggtych uktadéw sterowania. U 01,U 02
5 Badanie wptywu nieliniowosci w ciggtych uktadach regulac;ji W_03,
U 01, U_02
6 Uktady dyskretne przechodzenie do uktaddw ciggtych, W_03,
Charakerystyki czasowe | czestotliowosciowe. U 01,U 02
7 Dobér parametréw wg kryteriéw catkowych w problemach W_03,
dwuwymiarowych dla dwuwymiarowych uktadéw sterowania. U_01,U_02
8 Kolokwium. W_03,
U 01, U_02

4. Charakterystyka zadan projektowych

5. Charakterystyka zadan w ramach innych typéw zaje¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia
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Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia
efektu (sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetno$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

w o1 | Kolokwium zaliczeniowe z wyktadu

w 02 | Kolokwium zaliczeniowe z wyktadu

w 03 | Kolokwium zaliczeniowe z wyktadu

w o4 | Kolokwium zaliczeniowe z wyktadu

u o1 | Kolokwium zaliczeniowe z ¢wiczen

u o2 | Kolokwium zaliczeniowe z ¢wiczen

Kolokwium zaliczeniowe z wykfadu, kolokwium zaliczeniowe z ¢wiczen

K_01
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Bilans punktéw ECTS

. L obcigzenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 30
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 30
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 2
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 62
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 2,48
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 0,3
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 0,32
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 0,3
15 | Wykonanie sprawozdan 0,32
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium 0,28
17 | wWykonanie projektu lub dokumentaciji
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta (3;u8m2)
21 | Liczba punktow ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1,52
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie praca studenta | 100 h
23 Punkty ECTS za modut 4 (5)
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 30
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach zajeé o
charakterze praktycznym 1,2

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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