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Classes forms

The class form Hours per semester (full-time)  Hours per week (full-time) Hours per semester (part-time)  Hours per week (part-time) Form of assignment
Laboratory 30 2 18 1,2 Credit with grade
Lecture 30 2 18 1,2 Exam

Aim of the course
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.

Prerequisites

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

Scope

Regulacja uktaddw ciagtych: Sprzezenie zwrotne: wskazniki jakosci regulacji, czuto$¢ i odporno$¢ na zaktdcenia, uchyb w stanie ustalonym, odpowiedz uktadu zamknietego.
Modelowanie prostych uktadéw elektromechanicznych w dziedzinie czestotliwosci. Modelowanie w dziedzinie czestotliwosci. Reprezentacja w przestrzeni stanéw. Konwersja
funkcji transmitanciji do przestrzeni standw. Przeksztatcanie schematow blokowych. Grafy przeptywu sygnatéw. Zastosowanie reguty Mason'a w przeksztatcaniu i redukowaniu
graféw przeptywu sygnatéw. Analiza odpowiedzi uktadéw w dziedzinie czasu. Uktadu pierwszego i drugiego rzedu OdpowiedZ uktadu z dodatkowymi biegunami i zerami.
Rozwigzanie rownia 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 wykresow Nyquist'a, zastosowanie do projektowania uktadéw regulacji, okreslanie marginesow stabilnosci (zapas fazy i wzmocnienia). Dob6r wzmocnienia
regulatoréw na podstawie wykresoéw Bode'go i Nyquist'a. Metoda lokowania biegundw: Przyktady wykresdw linii pierwiastkowych wybranych obiektéw. Kreslenie wykresow linii
pierwiastkowych dowolnych uktadéw, dobér parametrow regulatora na podstawie wykreslonego wykresu. Synteza regulatoréw liniowych metoda taczenia cztondw korekcyjnych
pierwszego rzedu, dob6r parametréw cztonéw korekcyjnych. Regulator PID: podstawowe wtasnosci, projektowanie metodg analityczng oraz Zieglera-Nicholsa. Dob6r nastaw
regulatora PID metodami Chien—Hrones—Reswicka i Cohen—Coona. Uktady nieliniowe. Przeglad podstawowych elementéw nieliniowych. Linearyzacja charakterystyk uktadéw
nieliniowych.

Teaching methods
Wyktad: wyktad konwencjonalny (multimedialny)

Laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne, praca w grupach

Learning outcomes and methods of theirs verification

Outcome description Outcome symbols Methods of verification The class form

Potrafi dobra¢ parametry regulatora PID r6znymi metodami ® KWt ® aquiz ® Laboratory
® KU12 ® an ongoing monitoring during classes
Ma wiedze o podstawowych rodzajach i strukturach uktadéw sterowania ® KWl ® an exam - oral, descriptive, test and ® Lecture
other
Potrafi dokona¢ syntezy regulatoréw liniowych metoda taczenia ® KU12 ® aquiz ® Laboratory

cztonéw korekeyjnych pierwszego rzedu ¢ an ongoing monitoring during classes


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

Outcome description Outcome symbols Methods of verification The class form

Potrafi wyznaczy¢ uchyb regulacii i okresli¢ odporno$¢ uktadu regulacji ® K U12 ® aquiz ® Laboratory
na zaktécenia i niepewnosci parametréw ® an ongoing monitoring during classes

Umie sprawdzi¢ stabilno$¢ uktadéw liniowych korzystajac z kryterium ® KW11 ® aquiz ® Laboratory
Routh'a i Nyquista ® KU12 ® an ongoing monitoring during classes

Umie dokonac¢ analizy liniowego uktadu dynamicznego w dziedzinie ® KWl ® an exam - oral, descriptive, test and ® Lecture
czasu i zmiennej zespolone other

Assignment conditions

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

Recommended reading
1. T. Kaczorek, A. Dzielinski, W. Dabrowski, R. topatka, Podstawy teorii sterowania, wydanie 3, WNT, Warszawa, 2013.

2.J. Brzézka,Regulatory i uktady automatyki, Wydawnictwo MIKOM, Warszawa, 2004.
3.T. Kaczorek, Teoria sterowania i systeméw, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 1999.

4. K.J. Astrém, 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

Further reading

1. R.C. Dorf, R.H. Bishop, Modern control system, Pearson Education, Inc. London, 2008.
2.K. Ogata, Modern Control Engineering, Prentice-Hall, Inc., Upper Saddle River, New Jersey, 2002.

3.D. Xue, Y.-Q. Chen, D.P. Atherton, Linear Feedback Control. Analysis and Design with MATLAB. SIAM, Society for Industrial and Applied Mathematics, Philadelphia 2007.

Notes

Modified by dr hab. inz. Wojciech Paszke, prof. UZ (last modification: 12-09-2016 14:05)

Generated automatically from SylabUZ computer system



