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Cel przedmiotu
Celem przedmiotu jest zapoznanie studentów z podstawowymi pojęciami i definicjami wybranych metod sterowania układami mechanicznymi, istota sterowania, podstawy 
matematyczne sterowania układami mechanicznymi. Przedstawienie metod i narzędzi rozwiązywania zagadnień sterowania układami mechanicznymi ze szczególnym 
uwzględnieniem zastosowań w mechanice i budowie maszyn.

Wymagania wstępne
Analiza matematyczna wraz z elementami rachunku prawdopodobieństwa i statystyki matematycznej, umiejętność posługiwania narzędziami informatycznymi, Matlab/Scilab.

Zakres tematyczny
Wykład:

Pojęcia układów regulacji i sterowania. Przykłady obiektów dynamicznych z układem sterowania. Stabilność – określenia podstawowe. Pojęcie zbiorów granicznych, punkty 
stacjonarne, atraktory. Stabilność układów liniowych i nieliniowych. Przykłady badania stabilności. Częstotliwościowe kryteria stabilności. Dynamika obiektów starowania 
(robotów manipulacyjnych). Klasyczne regulatory P, PD i PID.  Układy sterowania oparte o odwrotny model dynamiki obiektu. Adaptacyjne układy sterowania. Odporne układy 
starowania obiektów o niepewnej dynamice.

Projekt:

Tematyka projektu realizowanego przez cały semestr obejmuje zagadnienia mające na celu zdobycie umiejętności prawidłowego doboru elementów układów mechatronicznych 
ze względu na realizowaną funkcję, umiejętności symulacji układu, opracowania algorytmu sterowania oraz symulacji układu sterowania.

Metody kształcenia
Wykłady konwencjonalne oraz  z wykorzystaniem technik multimedialnych. 

Praca indywidualna nad zadaniem projektowym, zespołowa analiza problemów projektowych. Prezentacja rozwiązań projektowych częściowych i końcowych, analiza i dyskusja 
nad uzyskanymi wynikami

Efekty uczenia się i metody weryfikacji osiągania efektów uczenia się
Opis efektu Symbole efektów Metody weryfikacji Forma zajęć
Student potrafi zdefiniować podstawowe pojęcia z zakresu metod sterowania układami 
mechanicznymi 

K_W08 kolokwium Wykład

K_U18 Student potrafi prawidłowo zaprojektować układ sterowania obiektu 
mechanicznego Potrafi dokonać analizy stabilności układu sterowania obiektu 
mechanicznego.

K_W08
K_U18

kolokwium
przygotowanie projektu

Wykład
Projekt

Potrafi wykorzystywać metody sterowania w realizacji zadań inżynierskich K_W08
K_U17

kolokwium
przygotowanie projektu

Wykład
Projekt

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


Opis efektu Symbole efektów Metody weryfikacji Forma zajęć
Jest zdeterminowany w poszukiwaniu rozwiązań z zakresu metod sterowania układów 
mechanicznych 

K_U01
K_U05

przygotowanie projektu Projekt

K_K01 Jest otwarty na stosowanie różnych narzędzi informatycznych z zakresu metod 
sterowania obiektów mechanicznych 

K_U16
K_K01

przygotowanie projektu Projekt

Warunki zaliczenia
Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest zaliczenie wszystkich jego form.  Ocena końcowa na zaliczenie przedmiotu jest średnią arytmetyczną z ocen za poszczególne formy 
zajęć.
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