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Nazwa i kod przedmiotu

WPROWADZENIE DO ZAAWANSOWANEJ TECHNIKI NAPEDOWEJ, PG_00038322

Kierunek studiow

Automatyka, robotyka i systemy sterowania

Data rozpoczecia studiow

pazdziernik 2024 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2025/2026

Poziom ksztalcenia

Il stopnia

Grupa zajec

Grupa zajec¢ specjalnosciowych

Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil

ogolnoakademicki

Forma studiéw niestacjonarne Sposdb realizacji na uczelni
Rok studiow 2 Jezyk wykladowy polski
Semestr studiow 3 Liczba punktow ECTS 2.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie
Jednostka prowadzaca Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Automatyki
Imie i nazwisko Odpowiedzialny za przedmiot prof. dr hab. inz. Marcin Morawiec
wyktadowcy (wyktadowcow) | Prowadzacy zajecia z przedmiotu
Formy Zané Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ |10.0 0.0 10.0 0.0 0.0 20
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Adresy na platformie eNauczanie:
Aktywnog(’; studenta Aktywnosé studenta |Udziat w zajeciach' Udziat w . Praca wiasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznyp’h, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy (20 4.0 26.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Celem jest poznanie struktur nowoczesnych uktadéw napedowych a takze metod i narzedzi sterowania jak

sterowanie FOC, obserwatory strumienia i predkosci katowej, sterowanie optymalne maszynami

elektrycznymi.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K7_WO06] ma rozszerzong wiedze
z zakresu projektowania
elementoéw i urzadzen automatyki,
systemow sterowania i
wspomagania decyzji oraz
ztozonych systeméw
mechatronicznych

[K7_KO06] ma swiadomos¢ wptywu
dziatalnosci inzynierskiej na
jakos¢ zastosowanych rozwigzan i
srodowisko

student potrafi dopasowac
rozwiazanie do zadania z
wykorzystaniem istniejacych
narzedzi i ma $wiadomos¢
konsekwencji ztego wyboru

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemoéw
wystepujacych w praktyce

Tresci przedmiotu

Zasady sterowania momentem i strumieniem w maszynach elektrycznych pradu przemiennego,

podstawowa struktura uktadu regulacji wektorowej, zasada sterowania w drugiej strefie regulacji. Wybrane
struktury i wlasciwosci odtwarzania zmiennych: strumienia, momentu obcigzenia, predkosci katowej i
potozenia. Sterowanie odsprzezone i linearyzacja przez sprzezenie zwrotne. estymacja parametrow.
Warunki pracy z maksymalng sprawnoscia. Realizacja cyfrowa uktadu sterowania. Diagnostyka uktadu

napedowego.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Znajomos¢ podstaw elektrotechniki, automatyki napedu, energoelektroniki oraz technik sterowania i
odtwarzania zmiennych dla obiektow ztozonych

Sposoby i kryteria

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

oceniania osigganych Kolokwium z wyktadu 50.0% 50.0%
efektow uczenia sie Sprawozdania z laboratorium 100.0% 50.0%
Data wygenerowania: 28.10.2024 12:14 Strona 1z2




Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur

Materiaty dydaktyczne do laboratorium i wyktadéw na eNauczaniu
Krzeminski Z.: Cyfrowe sterowanie maszynami asynchronicznymi,
Gdansk, Wydawnictwo PG, 2003.

Ortowska-Kowalska T.: Bezczujnikowe uktady napedowe z
maszynami asynchronicznymi, Oficyna Wydawnicza politechniki
Wroctawskiej, 2005.

Zawirski K.: Uklady napgdowe z maszynami synchronicznymi,
Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan, 2005.

Kowalski C.: Monitorowanie i diagnostyka uszkodzen silnikow z
wykorzystaniem sieci neuronowych, Oficyna wydawnicza
Politechniki Wroctawskiej, 2005.

Uzupetniajaca lista lektur

N =

Bielawski C.: Automatyka napedu elektrycznego, WNT, 1980.
Abu Rub H., Guzinski J., Igbal J.: High performance control of AC
drives with Matlab Simulink models, Willey, 2012.

Adresy eZasobow

Przyktadowe zagadnienia/ 1. Posta¢ modelu wektorowego maszyny indukcyjnej

przyktadowe pytania/
realizowane zadania

2. Wymien znane metody odtwarzania strumienia w maszynach elektrycznych i ocen je

3. Jaka jest struktura estymatora predkosci typu MRAS

Praktyki zawodowe Nie dotyczy
w ramach przedmiotu

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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