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ocene
Laboratorium 30 2 18 12 Zaliczenie na
ocene

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentéw z zagadnieniami dotyczacymi uktadéw sterowania: obiekty sterowania i ich podziat, stabilnosci uktadow, identyfikacja obiektéw, projektowania i badania
uktadéw sterowania. Przekazanie wiedzy na temat formutowania oraz rozwigzywania problemoéw sterowania obiektow dynamicznych ze szczeg6lnym uwzglednieniem uktadéw
mechanicznych.

Wymagania wstepne
Analiza matematyczna i rachunek prawdopodobieristwa, umiejetnosci postugiwania sie narzedziami informatycznymi: Matlab/Scilab.

Zakres tematyczny

. |. godz. |. godz.
Lp. Tre$ci programowe - WYKLAD X . .
st.stacj.  st. niestac;j.
W1 Uktady sterowania i regulacji oraz ich klasyfikacja. Ciggte uktady liniowe (sterowalno$¢ i obserwowalnosg). 2 1,2
w2 Wybér zmiennych stanu dla uktadu (obiektu sterowania). Podstawowe cztony dynamiczne (cztony inercyjne i bezinercyjne, catkujace, ) 12
rdzniczkujgce, proporcjonalne, oscylacyjne i opdzniajace). '
W3 Stabilno$¢ uktadéw liniowych. Jako$¢ i wrazliwo$¢ uktadéw sterowania. Obserwatory uktadéw liniowych. 2 1,2
w4 Dyskretne uktady liniowe. Sterowalnos¢, obserwowalnosé i stabilnos¢ dyskretnych uktadéw liniowych. 2 1,2
W5 Niestacjonarne uktady liniowe ciggte i dyskretne, uktady nieliniowe. 2 1,2
W6  Podstawowe rodzaje cztondéw i uktadéw nieliniowych. Sterowalno$é obserwowalnos$¢ uktadéw nieliniowych 2 1
W7  Procesy stochastyczne w uktadach sterowania. Sterowanie optymalne 2 1
w8 Kolokwium zaliczeniowe 1 1
Suma:15 9
I. godz. |. godz.

Lp.  Tresci programowe - LABORATORIUM . . .
st. stacj. st niestacj.


http://www.wm.uz.zgora.pl/
http://www.wm.uz.zgora.pl/
http://www.wm.uz.zgora.pl/

L1 MATLAB/ SCILAB - narzedzia do modelowania, symulacji i analizy uktadéw dynamicznych 2 12

L2 Wyznaczanie charakterystyk czasowych i czestotliwo$ciowych podstawowych obiektéw regulacji 4 2,4
L3  Badanie wtasciwosci eksploatacyjnych uktadéw regulacji 2 12
L4 Badanie statycznych i astatycznych uktadéw regulacji 2 1,2
L5 Regulatory liniowe - analiza charakterystyk czasowych 4 2,4
L6 Dobdr nastaw regulatoréw PID 4 2,4
L7 Charakterystyki i analiza wybranych obiektow i uktadow regulacji 4 2,4
L8 Badanie stabilno$ci uktadéw regulaciji 4 2,4
L9 Wyznaczanie charakterystyk statycznych cztonéw nieliniowych 2 1,2
L10  Analiza wybranych uktadéw nieliniowych 2 1,2

Suma:30 18

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

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢
Dokonuje oceny uktadéw sterowania i regulacji oraz wtasciwie dobiera ® K_U08 ® obserwacja i ocena aktywnosci ® Laboratorium
parametry takich uktadow ® K_U0a na zajeciach
® KU1s * wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych
Potrafi przeanalizowa¢ dziatanie wybranych uktadéw sterowania i regulacji. ® K.U08 ® obserwacja i ocena aktywnosci ® Laboratorium
Potrafi zaprojektowac uktad sterowania/regulacji i przeprowadzi¢ symulacje ® K18 na zajeciach
jego dziatania. ® wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych
Jest zdeterminowany w poszukiwaniu rozwigzania zadania. ® K_U01 ® obserwacja i ocena aktywnosci ® Laboratorium
® K_U05 na zajeciach
® wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych
Potrafi nazwac podstawowe cztony dynamiczne oraz dokonac opisu ® K W08 ® kolokwium ¢ Wyktad
matematycznego tych cztonéw
Potrafi postugiwac sie narzedziami informatycznymi do modelowania, ® KU13 ® obserwacja i ocena aktywnosci ¢ Laboratorium
symulacji i analizy obiektéw i uktadéw sterowania na zajeciach
® wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych
Potrafi scharakteryzowac rézne uktady sterowania oraz sformutowac opis ® K W08 ® kolokwium ® Wyktad

matematyczny rzeczywistych obiektéw sterowania

Warunki zaliczenia

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest zaliczenie wszystkich jego form.

Ocena koricowa na zaliczenie przedmiotu jest $rednig arytmetyczna z ocen za poszczegélne formy zajec.
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