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Informacje ogdlne

Nazwa przedmiotu Podstawy automatyki

Kod przedmiotu 06.0-WE-ELEKTP-PodAutom-

Wydziat Wydziat Informatyki, Elektrotechniki i Automatyki.
Kierunek Elektrotechnika

Profil ogdlnoakademicki

Rodzaj studiow pierwszego stopnia z tyt. inzyniera

Semestr rozpoczecia semestr zimowy 2018/2019

Informacje o przedmiocie

Semestr 3

Liczba punktéw ECTS do zdobycia 6

Typ przedmiotu obowigzkowy

Jezyk nauczania polski

Sylabus opracowat ® dr hab. inz. Andrzej Janczak, prof. UZ

Formy zajec¢

Forma zajeé Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Forma zaliczenia
(stacjonarne) (stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)
Wyktad 30 2 18 1,2 Zaliczenie na
ocene
Laboratorium 30 2 18 12 Zaliczenie na
ocene

Cel przedmiotu

- zapoznanie studentéw z metodami opisu liniowych i nieliniowych obiektéw sterowania
- uksztattowanie umiejetnosci analizy wtasciwosci liniowych i nieliniowych obiektéw i uktadéw sterowania
- uksztattowanie umiejetnosci w zakresie syntezy uktadéw sterowania z zastosowaniem regulatoréw liniowych

Wymagania wstepne

Analiza matematyczna, Metody numeryczne

Zakres tematyczny

Wiadomosci wstepne, pojecia podstawowe. Sterowanie, regulacja automatyczna, kompensacja automatyczna. Elementy funkcjonalne uktadu automatyki. Klasyfikacje uktadéw
automatyki. Opis uktadéw automatyki za pomocg schematéw strukturalnych. Metody opisu liniowych ciggtych elementéw i uktadéw automatyki. Opis dynamiki obiektow w
dziedzinie czasu i czestotliwosci. Opis dynamiki obiektéw w przestrzeni standw. Podstawowe liniowe elementy automatyki i ich wtasciwosci.

Stabilnos$¢ liniowych uktadéw automatyki. Kryteria stabilnosci: Hurwitza, Nyquista i Michajtowa. Zapas stabilnosci. Jako$¢ regulacji. Wskazniki oceny jakosci regulacji. Poprawa
jakosci regulacji. Regulatory i korektory liniowe ciagte. Regulatory: P, P, PD, PID. Metody doboru regulatoréw oraz ich nastaw. Uktad regulacji ze sprzezeniem od stanu.

Liniowe uktady dyskretne. Sterowanie cyfrowe, struktura cyfrowego uktadu sterowania. Prébkowanie i kwantyzacja. Dobor czestotliwosci probkowania. Metody opisu dynamiki
uktadéw dyskretnych. Stabilno$¢ i jako$¢ regulacji uktadéw dyskretnych. Cyfrowe realizacje regulatoréw PID.

Uktady nieliniowe. Typowe statyczne elementy nieliniowe. Linearyzacja charakterystyk uktadéw nieliniowych. taczenie uktadéw nieliniowych. Stabilno$¢ nieliniowych uktadow
dynamicznych. Pierwsza metoda Lapunowa. Druga metoda Lapunowa. Regulatory nieliniowe. Regulacja dwupotozeniowa i tréjpotozeniowa. Regulatory dwupotozeniowe z
korekcja typu PID.

Technika komputerowa w analizie i syntezie uktadéw sterowania. Zastosowanie przybornikéw Control System Toolbox i narzedzia Simulink do analizy, syntezy i symulacji
uktadéw sterowania.

Metody ksztatcenia
Wyktad: wyktad konwencjonalny

Laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne, symulacja

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zajec¢
Zna rodzaje uktadéw sterowania i stawiane im zadania ® KWi10 ® biezaca kontrola na ® Wyktad
zajeciach ® Laboratorium

® sprawdzian


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

Opis efektu Symbole efektéw Metody weryfikacji Forma zajeé

Potrafi projektowaé uktady regulaciji z zastosowaniem regulatoréw PID i liniowych ® K U15 ® biezaca kontrola na ¢ Wyktad
regulatoréw ze sprzezeniem od stanu zajeciach ® Laboratorium
® sprawdzian
Potrafi wyznacza¢ charakterystyki czasowe i czgstotliwo$ciowe uktadéw, ich ® K. W10 ® biezaca kontrola na ® Wyktad
transmitancje operatorowe, transmitancje widmowe i opis w przestrzeni stanéw zajeciach ® Laboratorium
® sprawdzian
Zna metody badania stabilnosci i oceny jakosci uktadow regulacji * K_W10 ® biezaca kontrola na ¢ Wyktad
zajeciach ® Laboratorium
¢ sprawdzian
Zna metody opisu uktadow sterowania w dziedzinie czasu i czestotliwosci ® K_W10 ® biezaca kontrola na ® Wyktad
zajeciach ¢ Laboratorium
® sprawdzian
Zna zasady projektowania uktadéw regulaciji z zastosowaniem regulatoréw PID i ® K U15 ® biezaca kontrola na ¢ Wyktad
liniowych regulatorow ze sprzezeniem od stanu zajeciach ® Laboratorium
¢ sprawdzian
Potrafi bada¢ stabilno$¢ obiektow i uktadoéw sterowania ® KW10 ® biezaca kontrola na ® Wyktad
zajeciach ¢ Laboratorium
® sprawdzian

Warunki zaliczenia

Wyktad - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen z kolokwiéw pisemnych przeprowadzonych co najmniej raz w semestrze.

Laboratorium - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich ¢wiczen laboratoryjnych przewidzianych do realizacji w ramach programu laboratorium.

Literatura podstawowa

Literatura podstawowa
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Literatura uzupetniajaca

Emirsajtow Z.: Teoria uktadéw sterowania. Cze$é I. Uktady liniowe z czasem ciggtym, Wyd. Uczelniane Pol. Szczeciriskiej, Szczecin, 2000.
Nowakowski J., Suchomski P.: Teoria sterowania w zadaniach. Tom I, Wyd. Pol. Gdanskiej, Gdarisk, 1999.

Control System Toolbox™ User's Guide, The MathWorks, Inc., 2015.

Simulink® User's Guide, The MathWorks, Inc., 2015.
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