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IV. Opis programu studiéw

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu E-E2A-2003-s1

Komputerowe wspomaganie projektowania w
uktadach sterowania

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Computer Aided Design in Control Systems
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/20

Nazwa przedmiotu

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Poziom ksztatcenia

Profil studiow

Zakres

|
|
|
Forma i tryb prowadzenia studiow ‘ ‘
|
|

Jednostka prowadzaca przedmiot

Koordynator przedmiotu prof. dr hab. inz. Mirostaw Wcislik
Dziekan Wydzialu Elektrotechniki
Zatwierdzit Automatyki i Informatyki

Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow

Status przedmiotu

Jezyk prowadzenia zaje¢

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr

Komputerowe symulacja uktadéw dy-
Wymagania wstepne namicznych, Podstawy automatyki,
Teoria Sterowania

Egzamin (TAK/NIE)
Liczba punktow ECTS




Forma

prowadzenia zajeé wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt Inne

Liczba godzin 30 0 30 0 0

w semestrze

EFEKTY UCZENIA SIE

Symbol Odniesienie do
Kategoria Efekty ksztatcenia efektéow
efektu ki
ierunkowych
K_Wo02
W01 Ma uporzadkowang wiedze w zakresie zastosowania K_W03
CAD w projektowaniu ukladoéw sterowania K_W04
K W12
K_W02
W02 Zna funkcje Matlaba stosowane wspomagania projekto- K_W03
wania uktadéw sterowania K_W04
. K W12
Wiedza K_W02
W03 Zna metodyke doboru korektorow i regulatoréw stosow- K_W03
nie do postawionego zadania. K_W04
K W12
K_W02
W04 Zna zasady stosowania i wykorzystania algorytmow K_W03
doboru nastaw ukfadéw sterowania. K_W04
K W12
Potrafi wykorzystywac program Matlab do wyznaczenia
uo1 charakterystyk czasowych i czestotliwosciowych K_U09
Umiejetnosci uktaddéw sterowania.
Potrafi opracowaé model uktadu sterowania w Matlabie i
uo2 Simuli ) hp : K_U09
imulinku i wyznaczy¢ jego podstawowe charakterystyki.
Kompetencje Ma swiadomos¢ zna.czenig stosow_ania meftod kompute—
spoleczne K01 rowego wspomagania projektowania w projektowaniu K_KO01
uktaddéw sterowania.

TRESCI PROGRAMOWE

Form’a Tresci programowe
zajec*
wyktad 1. Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe podstawowych elementow uktadow

regulacji. Zapis uktadéw dynamicznych w Matlabie i Simulinku.

2. Narzedzia przybornika CAD uktadéw sterowania (Control System Toolbox) z przy-
ktadami ich stosowania

3. Modelowanie charakterystyki czionu opdzniajacego.

4-5. Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe wybranych modeli obiektow stero-
wania.

5-6. Trajektorie miejsc geometrycznych pierwiastkdw uktadu sterowania.

7. Korektory: transmitancje, charakterystyki czestotliwosciowe, korekcja uktadéw re-
gulacji, zasady doboru korektoréw.

8. Kryteria catkowe jakosci regulacji, program doboru parametréw uktadu regulacji
dla problemoéw 2D

9. Analiza relacji wartosci ekstremalnych kryteriow catkowych i charakterystyk czaso-
wych oraz czestotliwosciowych.

10. Metody rozwigzywania problemu doboru parametréw uktadu regulacji —propozy-
cja metody.




11-12 Metody projektowania ciggtych uktadéw regulacji, analiza wptywu ograniczen
parametréw i uktadéw nieliniowych, badania modelu uktadu w Simulinku.

13. Dyskretne uktady regulacji. Zamiana uktadu ciggtego na dyskretny, czestotliwosé
prébkowania.

14. Charakterystyki czasowe, czestotliwosciowe, kryteria catkowe. Korektory i regu-
latory dyskretne.

15. Projektowanie uktadéw dyskretnych regulagiji.

laboratorium

1. Wyznaczanie charakterystyk czestotliwosciowych i czasowych dla uktadéw o
szczegdlnych transmitancjach

2. Uktady z opdznieniem, aproksymacja opéznienia, charakterystyki czasowe i cze-
stotliwosciowe

3. Korektory, korekcja liniowych uktadéw, zasady doboru korektora.

4. Dobér parametréw wg kryteriéw catkowych w problemach dwuwymiarowych dla
ciggtych uktadéw sterowania.

5. Dobér nastaw regulatoréw P, PI, PID.

6. Uklady dyskretne przechodzenie do uktadéw ciagtych. Charakterystyki czasowe i
czestotliwosciowe.

7. Dobor parametrow wg kryteriow catkowych w problemach dwuwymiarowych dla
dwuwymiarowych uktadéw sterowania.

8. Kolokwium.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektow uczenia sie

efektu

Egzamin

Egzamin

pisemny Inne

Kolokwium Projekt Sprawozdanie

ustny

W01

W02

W03

W04

uo1

uo2

KO1

X [X X [X|X[|X|X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fz:;g:’:?‘ Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
wyktad ‘ ‘ Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwium.
Ir?:)r(r)]rato- ‘ ‘ Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwium.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
. L S Jed-

Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostka
w C L P

1. Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
30 0 30 0 0

3. | Inne (konsultacje, egzamin)* 2 0 2 0 0 h

4 Razem przy bezposrednim udziale nauczy- 64 h

* | ciela akademickiego




Liczba punktow ECTS, ktéra student uzysku-

5. | je przy bezposrednim udziale nauczyciela 2,56 ECTS
akademickiego

6. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 36 h

7 !_lczba punktow ECT_S, kt9rq student uzysku- 1.44 ECTS
je w ramach samodzielnej pracy !
Naklad pracy zwiazany z zajeciami o charak-

8. 30 h
terze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzysku-

o je w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym 1788 =CTS
Sumaryczne godzinowe obciazenie praca

10. studenta 100 h

11 Punkty ECTS za modut 4

' 1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

* wszelkie formy weryfikacji efektow, w tym egzaminy oraz nie wiecej niz 2 godziny konsultacji dla kazdej formy zaje¢
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Uwaga: wykaz literatury winien uwzgledniac aktualne i dostepne publikacje
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