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IV. Opis programu studiéw

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu E-AIiEP-03-s5

Nazwa przedmiotu Przeksztattnikowe uktady napedowe 1
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Electric Drive Systems

Obowigzuje od roku akademickiego 2019/20

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow Automatyka i Elektrotechnika Przemystowa
Poziom ksztatcenia | stopien
Profil studiéw Ogodlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne

Zakres

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Elektrotechniki Przemystowej i Automatyki

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Andrzej Kapton
Dziekan Wydziatu Elektrotechniki
Zatwierdzit Automatyki i Informatyki

Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw Przedmiot kierunkowy
Status przedmiotu Obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé Polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr Semestr V

Wymagania wstepne
Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktéw ECTS 2




Forma

prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia laboratorium projekt Inne

Liczba godzin
w semestrze 30 0

0 0 0

EFEKTY UCZENIA SIE

Symbol Odniesiepie do
Kategoria ofektu Efekty ksztalcenia efektow
kierunkowych
Zna podstawowe przeksztattnikowe uktady napedowe
pradu statego. Zna podstawowe przeksztattnikowe
WO1 uktady napedowe pradu przemiennego Ma uporzgdko- AIEP1_WO01,
wang wiedze dotyczgcg modeli matematycznych ukta- AIEP1_WO07
Wiedza déw napedowych oraz podstaw analizy i syntezy tych
uktadow.
Zna metody i uktady sterowania ztozonymi uktadami na-
W02 | pedowymi, w tym serwonapedami, napedami specjal- AIEP1_W11
nymi
Posiada wiedze o trendach rozwojowych w zakresie
uktadéw napedowych, w tym silnikéw elektrycznych,
przeksztattnikéw energoelektronicznych, mikroproceso- AIEP1_UO06,
Umiejetnosci uo1 rowych ukfadoéw sterowania stosowanych w sterowaniu AIEP1_U10,
napedoéw. Umie wskaza¢ ograniczenia w stosowaniu po- AIEP1_U13
szczegolnych rodzajow napedu i dobraé wtasciwy rodzaj
napedu
Posiada swiadomo$¢ koniecznosci profesjonalnego po-
dejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapo-
znania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowisko-
wymi, w ktérych urzgdzenia i ich elementy mogg funkcjo- Ai
: . 2 PR . iEP1_K2,
Kompetencje KO1 nowaé. Ma swiadomo$¢ roli spotecznej absolwenta AEP1 K4
spoteczne uczelni technicznej oraz rozumie potrzebe formutowania AEPT K5
; : g : ; . iIEP1_K5
i przekazywania spoteczenstwu (m.in. poprzez srodki -
masowego przekazu) informacji i opinii dotyczgcych
osiggnie¢ automatyki, elektrotechniki i dziedzin dziatal-
nosci inzynierskiej w sposob zrozumiaty

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

. Tresci programowe
zajec* prog

1. Wprowadzenie, klasyfikacje, podstawowe pojecia i definicje w napedzie elektrycz-
nym. Sprowadzanie mas i momentéw bezwtadnosci oraz sit i momentéw sit do pred-
ko$ci watu. Rodzaje i charakter obcigzen.

2. Podstawy symulacji komputerowej uktadow napedowych. Dobdr silnika: zakres
mocy, hagrzewanie i chtodzenie, cykl pracy.

3-4. Charakterystyki mechaniczne silnikdw elektrycznych i mechanizmdw. Praca
wykiad czterokwadrantowa napedu. Ogélna postaé réwnania ruchu napedu. Uktadu réwnan
stanu elektrodynamicznego napedu w postaci czasowej i operatorowej, przy pominie-
ciu elektromagnetycznej statej czasowej.

5. Réwnania stanu elektrodynamicznego silnika obcowzbudnego w postaci czasowej
z uwzglednieniem elektromagnetycznej statej czasowej. Réwnania stanu elektrody-
namicznego silnika obcowzbudnego w postaci operatorowej. Schemat blokowy sil-
nika obcowzbudnego z uwzglednieniem elektromagnetycznej statej czasowe;.




6-7. Przeksztattniki AC/DC oraz DC/DC w napedzie pradu statego — konfiguracje,
analiza pracy uktadéw, modele matematyczne na potrzeby symulacji. Charakterystyki
elektromechaniczne uktadu napedowego przy zasilaniu z przeksztattnikow. Schemat
blokowy napedu pradu statego dla podporzgdkowanego uktadu regulacji ze stabiliza-
cjg pradu twornika i predkosci katowej przy zasilaniu z przeksztattnika. Przyktadowe
schematy blokowe napedu pradu statego dla wybranych proceséw technologicznych
(stabilizacja cisnienia, temperatury, itp.).

8. Dobdr regulatoréw pradu i predkosci. Przyktadowe rozwigzania uktadow napedo-
wych pradu statego — uktady jedno- i wielokwadrantowe

9. Charakterystyki elektromechaniczne silnikéw prgdu przemiennego - silniki induk-
cyjne, relunktacyjne, synchroniczne. Sposoby regulacji predkosci katowej w napedzie
pradu przemiennego. Sposoby rozruchu napedu pradu przemiennego.

10. Réwnania stanu elektrodynamicznego silnika indukcyjnego we wspotrzednych fa-
zowych. Fazor wielkosci elektromagnetycznej. Transformacja dwuosiowa zmiennych
zespolonych. Réwnania stanu elektromagnetycznego silnika indukcyjnego w postaci

fazorowej na ptaszczyznie liczb zespolonych wirujgcej z dowolng predkoscia.

11. Czestotliwosciowa regulacja predkosci katowej silnika indukcyjnego — skalarna,
wektorowe (VFC, DTFC) dla poszczegdlnych rodzajéw obcigzenia.

12. Dwustronne zasilanie silnika indukcyjnego. Przyktadowe rozwigzania uktadéw na-
pedowych prgdu przemiennego — uktady jedno- i wielokwadrantowe. Uktady kaska-
dowe, miekkiego rozruchu — schemat, charakterystyki mechaniczne, zakres regulaciji
predkosci katowe;.

13. Zastosowanie symulatoréw i obserwatoréw w uktadach sterowania napedoéw
elektrycznych. Odtwarzanie niedostepnych zmiennych stanu w uktadach sterowania
napeddéw z silnikami pradu przemiennego. Algorytmiczne metody odtwarzania stru-
mienia i predkosci silnikdw asynchronicznych. Przyktadowe rozwigzania symulatorow
i obserwatoréw.

14. Serwonapedy elektryczne. Definicja serwonapedu. Przeksztattniki i silniki serwo,
wymagania i podstawowe wtasciwosci. Struktury sterowania serwonapeddéw. Zasto-
sowanie sprzezenh wyprzedzajgcych w serwonapedach.

15. Oddziatywanie przeksztaitnikowych uktadéw napedowych duzej mocy na sie¢ za-
silajgca. Skompensowane przemienniki czestotliwosci.

*) zostawic tylko realizowane formy zajeé

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow uczenia sie
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie e
ustny pisemny
W01 X
wo2 X
uUo01 X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rrrjg Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyklad zaliczenie z ocena ;/azj);kan/e co najmniej 50% punktow z kolokwiéw w trakcie

*) zostawic tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. . fs Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nostka
1. w C L P S h




Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéow 30

2. Inne (konsultacje, egzamin)* 2 h

3 Razem przy bezposrednim udziale nauczy- 32
: ciela akademickiego

Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzy-
4. | skuje przy bezposrednim udziale nauczyciela 1,28 ECTS
akademickiego

5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 18 h
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzy-

6. skuje w ramach samodzielnej pracy 0’72 ECTS

7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charak- 0 h

' terze praktycznym

Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzy-

8. | skuje w ramach zaje¢ o charakterze praktycz- 0,0 ECTS
nym
Sumaryczne godzinowe obcigzenie praca

0. 50 h
studenta

10. Punkty ECTS za modut )

1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

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



