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C1W. Przekazanie wiedzy w zakresie podstawowych metod analizy i projektowania liniowych uktadéw dynamicznych.

Liczba godzin w tygodniu
(niestacjonarne)

Forma zaliczenia

Egzamin
Zaliczenie na
ocene

C1U. Uksztattowanie u studentéw podstawowych umiejetnosci w zakresie zapewnienia odpowiednich wymagan jakosciowych w uktadach regulacji automatycznej.

C1K. Uswiadomienie znaczenia technik regulacji automatycznej w zapewnieniu optymalnego sterowania uktadami i systemami.

Wymagania wstepne

Fizyka techniczna, podstawy elektrotechniki i energoelektroniki.

Zakres tematyczny
Wyklad

Wprowadzenie do uktadéw regulacji automatyczne;.

Uktady regulacji automatycznej z zamknieta petla sprzezenia zwrotnego.

Matematyczne podstawy regulacji automatycznej. Wprowadzenie do metod analizy opartych na transformacie Laplace’a

Transmitancja operatorowa uktadéw. Wyznaczanie transmitancji operatorowej wybranych uktadéw elektrycznych i elektronicznych.

Odwrotna transformata Laplace'a i jej zastosowanie do wyznaczania odpowiedzi skokowej i impulsowej uktadéw.

Modele w przestrzeni standw. Analiza uktadéw i systeméw metodami przestrzeni stanéw.

Uktady pierwszego i drugiego rzedu. Wyznaczanie charakterystyk czasowych i czestotliwosciowych.

Analiza stabilnosci uktadéw dynamicznych.

Uchyb w stanie ustalonym. Metoda ksztattowania odpowiedzi czestotliwosciowej.

Kompensator wyprzedzajacy i metody doboru jego parametréw.

Kompensator opdZniajacy i metody doboru jego parametréw.

Kompensator opdZniajgco-wyprzedzajacy.

Regulator PID i podstawowe metody strojenia tego regulatora.

Metody doboru wzmocnier poszczegdlnych cztonéw w regulatorze PID na podstawie wskaznikéw jakosciowych regulacji.

Podsumowanie wiadomosci z zakresu teorii sterowania.

Laboratorium


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

Wprowadzenie do $rodowiska obliczen inzynierskich Matlab.

Podstawy analizy systemow dynamicznych.

Modelowanie sygnatéw i systeméw w dziedzinie czestotliwosci cz.1.

Modelowanie sygnatéw i systeméw w dziedzinie czestotliwosci cz.2.

Modelowanie sygnatéw i systeméw w dziedzinie czasu cz.1.

Modelowanie sygnatéw i systeméw w dziedzinie czasu cz.2.

Obliczanie wzmocnienia i statej czasowej uktadéw rzedu pierwszego.

Wyznaczanie wartosci wskaZznikdw jakosciowych regulacji uktadéw rzedu drugiego.
Badanie stabilnosci uktadéw dynamicznych z uzyciem metody Routh’a.
Zastosowanie metoda linii pierwiastkowych do analizy stabilno$ci uktadéw dynamicznych.
Wyznaczanie wartosci uchybu w stanie ustalonym.

Projektowanie kompensatoréw wyprzedzajacych.

Projektowanie kompensatoréw opdzniajgcych.

Strojenie regulatora PID

Podsumowanie metod projektowania kompensatoréw i regulatoréw

Metody ksztatcenia
Wyktad: wyktad konwencjonalny (multimedialny), wyktad problemowy

Laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne, praca w grupach

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji
Student ma wiedze na temat uktadow regulacji automatycznej, i metod ich ® K1P_W08 ® egzamin - ustny, opisowy,
analizowania oraz projektowania z zachowaniem zatozonych wymagan ® K1P_W19 testowy i inne
jakosciowych regulacii. ® K1P_U01

® K1P_U05

® K1P_K01

® K1P_K04
Student ma zweryfikowang laboratoryjnie wiedze na temat analizowania i ® K1P_W08 ® wykonanie sprawozdan
projektowania uktadéw regulacji automatycznej z uzyciem numerycznych ® K1P_U03 laboratoryjnych
srodowisk inzynierskich. ® K1P_U09

® K1P_U16

Warunki zaliczenia
Wykiad

W sktad oceny koricowej wchodza: ocena z egzaminu z wagg 90%; ocena z aktywnosci na zajeciach z waga 10%.

Laboratorium

Forma zaje¢
® Wyktad

® Laboratorium

Ocena koficowa jest $rednig arytmetyczng z ocen czastkowych wystawianych za wykonanie przez studentow zadan rachunkowych oraz sprawozdarn.

QOcena koficowa

Ocena koficowa przedmiotu jest wyznaczana jako Srednia arytmetyczna z ocen ze wszystkich form przedmiotu z waga: wyktad 50%, laboratorium 50%.

Uwaga:

Niezaleznie od formy zajeé, ocena pozytywna moze zosta¢ wystawiona jedynie, gdy wszystkie oceny czgstkowe w kazdej z form zajec¢ sa pozytywne.
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