Technika regulacji automatycznej - opis przedmiotu

Informacje ogdlne

Nazwa przedmiotu Technika regulacji automatycznej

Kod przedmiotu 06.9-WE-AIiRP-TRA

Wydziat Wydziat Informatyki, Elektrotechniki i Automatyki-
Kierunek Automatyka i robotyka

Profil ogdlnoakademicki

pierwszego stopnia z tyt. inzyniera
semestr zimowy 2022/2023

Rodzaj studiow
Semestr rozpoczecia

Informacje o przedmiocie

Semestr 4

Liczba punktéw ECTS do zdobycia 6

Typ przedmiotu obowiazkowy

Jezyk nauczania polski

Sylabus opracowat ® dr hab. inz. Wojciech Paszke, prof. UZ

Formy zajec¢
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Laboratorium 30 2 18 12 Zaliczenie na
ocene
Wyktad 30 2 18 1,2 Egzamin

Cel przedmiotu
1. Zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami analizy liniowych uktadéw dynamicznych.

2. Uksztattowanie wsrdd studentéw zrozumienia koniecznosci zapewnienia odpowiednich wymagar jakosciowych w uktadach regulacji automatycznej.

3. Uksztattowanie podstawowych umiejetnosci w zakresie projektowania regulatoréw z uzyciem inzynierskich narzedzi wspomagania projektowania.

Wymagania wstepne

Analiza matematyczna, Modelowanie i symulacja, Podstawy elektrotechniki, Sygnaty i systemy dynamiczne.

Zakres tematyczny

Regulacja uktadéw ciggtych: Sprzezenie zwrotne: wskazniki jakosci regulacji, czuto$¢ i odporno$é na zaktdcenia, uchyb w stanie ustalonym, odpowiedzZ uktadu zamknietego.
Modelowanie prostych uktadéw elektromechanicznych w dziedzinie czestotliwosci. Modelowanie w dziedzinie czestotliwosci. Reprezentacja w przestrzeni stanéw. Konwersja
funkcji transmitancji do przestrzeni stanéw. Przeksztatcanie schematéw blokowych. Grafy przeptywu sygnatéw. Zastosowanie reguty Mason’a w przeksztatcaniu i redukowaniu
grafow przeptywu sygnatow. Analiza odpowiedzi uktadéw w dziedzinie czasu. Uktadu pierwszego i drugiego rzedu Odpowiedz uktadu z dodatkowymi biegunami i zerami.
Rozwigzanie réwnia stanu w dziedzinie czasu. Analiza stabilnosci uktadéw. Kryterium Routha-Hurwitza i jego zastosowanie do wyznaczania zakreséw stabilnosci. Metoda
odpowiedzi czestotliwo$ciowej: OdpowiedZ czestotliwo$ciowa: podstawy matematyczne, wyznaczanie pasma przenoszenia. Relacja pomiedzy odpowiedzig uktadu otwartego i
zamknietego. Wykresy Bodego: wykresy uktadéw z biegunami rzeczywistymi i zespolonymi, uktady nieminimalnofazowe. Uchyb w stanie ustalonym. Kryterium stabilnosci
Nyquista: Kreslenie wykreséw Nyquist'a, zastosowanie do projektowania uktadéw regulacji, okreslanie margineséw stabilnosci (zapas fazy i wzmocnienia). Dobér wzmocnienia
regulatoréw na podstawie wykreséw Bode'go i Nyquist'a. Metoda lokowania biegundw: Przyktady wykresdw linii pierwiastkowych wybranych obiektéw. Kreslenie wykresow linii
pierwiastkowych dowolnych uktadéw, dobdr parametréw regulatora na podstawie wykreslonego wykresu. Synteza regulatoréw liniowych metoda taczenia cztonéw korekeyjnych
pierwszego rzedu, dobér parametréw cztonéw korekcyjnych. Regulator PID: podstawowe wtasnosci, projektowanie metodg analityczng oraz Zieglera-Nicholsa. Dobér nastaw
regulatora PID metodami Chien—Hrones-Reswicka i Cohen-Coona. Uktady nieliniowe. Przeglad podstawowych elementéw nieliniowych. Linearyzacja charakterystyk uktadéw
nieliniowych.

Metody ksztatcenia
Wyktad: wyktad konwencjonalny (multimedialny)

Laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne, praca w grupach

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢
Potrafi dobra¢ parametry regulatora PID réznymi metodami ® K_U05 ® hiezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
® K.Ul6 ® sprawdzian


https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢

Ma wiedze o podstawowych rodzajach i strukturach uktadéw ® K_W02 ® egzamin - ustny, opisowy, testowy i ® Wyktad
sterowania ® KWi11 inne

¢ K U05

® KU12
Potrafi dokonaé syntezy regulatoréw liniowych metodg taczenia ® K_W08 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Wyktad
cztonéw korekcyjnych pierwszego rzedu ® K W11 ® sprawdzian ® Laboratorium

¢ KU12

® KU1

¢ KU21
Umie sprawdzi¢ stabilnos¢ uktadéw liniowych korzystajac z ® KWo1 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
kryterium Routh'a i Nyquista ® KU1l ® sprawdzian
Umie dokonac¢ analizy liniowego uktadu dynamicznego w dziedzinie ® K_W01 ® egzamin - ustny, opisowy, testowy i ® Wyktad
czasu i zmiennej zespolonej ® K_Wo4 inne

® K_U06

Warunki zaliczenia

Wyktad: warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnej oceny z egzaminu przeprowadzonego w formie pisemnej lub ustne;j.
Laboratorium: warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen wystawianych za wykonanie przez studentéw zadan rachunkowych oraz sprawozdan.

Sktadowe oceny koricowej: wyktad 50% + laboratorium 50
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4. K.J. Astrom, R.M. Murray, Feedback systems: an introduction for scientists and engineers,Princeton University Press, Princeton 2010. Dostepne na:
http://www.cds.caltech.edu/~murray/amwiki/index.php/Main_Page
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