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Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi pojeciami i definicjami wybranych metod sterowania uktadami mechanicznymi, istota sterowania, podstawy
matematyczne sterowania uktadami mechanicznymi. Przedstawienie metod i narzedzi rozwigzywania zagadnienr sterowania uktadami mechanicznymi ze szczegdlnym
uwzglednieniem zastosowan w mechanice i budowie maszyn.

Wymagania wstepne
Analiza matematyczna wraz z elementami rachunku prawdopodobiefistwa i statystyki matematycznej, umiejetno$épostugiwania narzedziami informatycznymi,
Matlab/Scilab.

Zakres tematyczny

Tres$¢ wyktadowa:

Pojecia uktadow regulacji i sterowania. Przyktady obiektéw dynamicznych z uktadem sterowania. Stabilno$¢ - okreslenia podstawowe. Pojecie zbioréw granicznych, punkty
stacjonarne, atraktory. Stabilno$¢ uktadéw liniowych i nieliniowych. Przyktady badania stabilnosci. Czestotliwosciowe kryteria stabilnosci. Dynamika obiektéw
starowania (robotéw manipulacyjnych). Klasyczne regulatory P, PD i PID. Uktady sterowania oparte oodwrotny model dynamiki obiektu. Adaptacyjne uktady sterowania.
Odporne uktady starowania obiektéw o niepewnej dynamice.

Tres¢ laboratoryjna:

Matlab/ Scilab - narzedzia do modelowania uktadéw dynamicznych, podstawowe zasady uzytkowania. Matematyczne modelowanie wybranych obiektéw
dynamicznych. Modelowanie obiektéw dynamicznych ze sterowaniem bez sprzezenia zwrotnego. Modelowanie obiektéw dynamicznych z uktadem automatycznej
regulacji. Badanie stabilnosci uktadu automatycznej regulacji. Regulatory — dobér nastaw.

Metody ksztatcenia
Wyktady konwencjonalne oraz z wykorzystaniem technik multimedialnych. Praca indywidualna i zespotowa w trakcie realizacji ¢wiczer laboratoryjnych. Prezentacja
rozwigzan, analiza i dyskusja nad uzyskanymi wynikami.

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢

Jest otwarty na stosowanie réznych narzedzi informatycznych z zakresu metod ® KU13 ® wykonanie sprawozdan ® Laboratorium
sterowania obiektéw mechanicznych ® KKO01 laboratoryjnych

Student potrafi zdefiniowaépodstawowe pojecia z zakresu metod sterowania ® K W08 ® kolokwium ® Wyktad

uktadami mechanicznymi
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Opis efektu Symbole efektéw Metody weryfikacji Forma zaje¢

Student potrafi prawidtowo zaprojektowa¢ uktad sterowania obiektu ® K_W08 ® kolokwium ¢ Wyktad
mechanicznego Potrafi dokona¢ analizy stabilnosci uktadu sterowania obiektu ® K18 ® wykonanie sprawozdan ® Laboratorium
mechanicznego laboratoryjnych
Potrafi wykorzystywa¢ metody sterowania w realizacji zadan inzynierskich ® K W08 ® kolokwium ® Wyktad
® K17 ® wykonanie sprawozdan ¢ Laboratorium
laboratoryjnych
Jest zdeterminowany w poszukiwaniu rozwigzan z zakresu metod sterowania ® K_U01 ® wykonanie sprawozdan ® Laboratorium
uktadéw mechanicznych ® K_U05 laboratoryjnych

Warunki zaliczenia
Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest zaliczenie wszystkich jego form. Ocena koricowa na zaliczenie przedmiotu jest $rednig arytmetyczng z ocen za poszczegélne formy zajec.
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