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Imie i nazwisko

wyktadowcy (wyktadowcow) | Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ [15.0 15.0 15.0 0.0 0.0 45
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosé¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajgciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |45 6.0 49.0 100
studenta

Poznanie metody zmiennych stanu w zastosowaniu do modelowania uktadéw dynamicznych.
Przedstawienie metod projektowania uktadéw regulacji ze sprzezeniem od zmiennych stanu. Zapoznanie z
metodami odtwarzania zmiennych stanu z wykorzystaniem obserwatora. Nabycie praktycznych umiejetnosci
projektowania i syntezy wielowymiarowych uktadéw sterowania ze sprzezeniem zwrotnym.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_U02] potrafi opracowaé
szczegobtowe zagadnienia z
zakresu mechatroniki, a takze z
dziedzin nauk inzynieryjno-
technicznych i dyscyplin
naukowych inzynieria
mechaniczna oraz automatyka,
elektronika, elektrotechnika i
technologie kosmiczne

Potrafi projektowac jedno i
wielowymiarowe ukfady
sterowania z zastosowaniem
metody przestrzeni stanu.

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO03] ma uporzgdkowang i
podbudowang teoretycznie,
zaawansowang wiedze z zakresu
automatyki i teorii sterowania
stacjonarnych uktadow
mechatronicznych o dziataniu
ciggtym i dyskretnym, elementow i
modelowania uktadéw
mechatronicznych, projektowania
mechatronicznego, budowy i
eksploatacji systemow
mechatronicznych

Posiada wiedze na temat
modelowania i projektowania
jednowymiarowych uktadéw
sterowania ze sprzezeniem
zwrotnym z jednym wejsciem i
jednym wyjsciem (SISO) oraz
wielowymiarowych uktadow
sterowania z wieloma wejsciami i
wyjsciami (MIMO).

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_WO01] ma wiedze w zakresie
matematyki, obejmujgca rachunek
wektorowy i macierzowy,
geometrie analityczng, analize
matematyczng (w tym, réwnania
rézniczkowe zwyczajne i
czgstkowe) oraz elementy
matematyki dyskretnej i
stosowanej, w tym metody
matematyczne i numeryczne,
niezbedne do:

1) opisu i analizy stacjonarnych
uktadéw mechatronicznych

o dziataniu ciggtym i dyskretnym,
a takze wystepujacych w nich
podstawowych zjawisk fizycznych;
2) opisu i analizy
programowalnych systemow
mechatronicznych;

3) opisu i analizy algorytmoéw
przetwarzania sygnatéw;

4) syntezy elementoéw, uktadow i
systemow mechatronicznych

Opanowat narzedzia i metody
matematyczne niezbedne do
projektowania i analizy jedno i
wielowymiarowych uktadow
sterowania. Potrafi zastosowac¢
metode zmiennych stanu do
projektowania uktadéw sterowania
z regulatorem i obserwatorem
stanu.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_W10] ma wiedze o trendach
rozwojowych z zakresu nauk
inzynieryjno-technicznych i
dyscyplin naukowych: inzynieria
mechaniczna oraz automatyka,
elektronika, elektrotechnika i
technologie kosmiczne,
wiasciwych dla kierunku studiow

Mechatronika

Zna trendy rozwoju metod
teoretycznych jak i technologii
praktycznych stosowanych w
automatyce i teorii sterowania.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

Modelowanie uktadéw dynamicznych z zastosowaniem metody zmiennych stanu. Przeksztatcanie rownan
stanu do transmitancji operatorowej. Przeksztatcanie transmitancji operatorowej do réwnan stanu.
Diagonalizacja i rozprzeganie réwnan stanu. Wartosci i wektory wiasne. Sterowalnos$¢ i obserwowalnosc.
Regulator od zmiennych stanu. Obserwator. Rozwigzywanie réwnan stanu.

Tresci przedmiotu - ¢wiczenia

Wyprowadzanie rownan stanu dla uktadéw o zréznicowanej naturze fizycznej, Przeksztatcanie réwnan stanu
do transmitancji operatorowej. Przeksztatcanie transmitancji operatorowej do réwnan stanu. Wyznaczanie
wartosci i wektoréw wiasnych. Diagonalizacja i rozprzeganie réwnan stanu. Ocena sterowalno$¢ i
obserwowalnos$ci uktadéw sterowania na podstawie rozprzezonego ukfadu réwnan stanu i kryteriéw
algebraicznych. Wyznaczanie wspétczynnikdw regulatora w sprzgzeniu od zmiennych stanu. Synteza i
dobdr wspétczynnikéw obserwatora petnego rzedu oraz zredukowanego. Projektowanie ukfadu sterowania z
obserwatorem oraz regulatorem w sprzezeniu od estymowanych zmiennych stanu. Rozwigzywanie réwnan

stanu.

Tresci przedmiotu - laboratoria

Synteza i badanie cyfrowych uktadéw sterowania z pamiecig. Modelowanie i symulacja uktadéw sterowania
w $rodowisku Matlab-Simulnik. Synteza uktadu sterowania serwomechanizmem potozenia, w tym:
wyznaczanie réwnan stanu, obliczanie wspotczynnikow regulatora w sprzezeniu od zmiennych stanu,
obliczanie wspofczynnikdw obserwatora, analiza dziatania uktadu z regulatorem i obserwatorem, Badanie
ukfadu sterowania temperaturag, w tym: identyfikacja modelu matematycznego, dobér regulatora i jego
nastaw, implementacja ukfadu anti-windup, Ukfad regulacji dwupotozeniowej z cztonami korekcyjnymi, w tym
dobdr parametréw histerezy regulatora oraz wartosci wspotczynnikéw czionéw korekcyjnych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wymagana wiedza z algebry liniowej obejmujaca m.in. rachunek macierzowy, wektorowy oraz zagadnienia
zwigzane z rozwigzywaniem uktadéw réwnan i nieréwnosci liniowych.
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej
Cwiczenia 56.0% 40.0%
Laboratorium 56.0% 20.0%
Wyktad 56.0% 40.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1. Kaczorek T.: Teoria uktadow regulacji automatycznej, WNT,
Warszawa 1977,

2. Kaczorek T.: Teoria sterowania, Tom 1, Uktady liniowe, ciggte i
dyskretne, PWN, Warszawa 1977,

3. Kaczorek T.: Teoria sterowania, Tom 2, Uktady nieliniowe, procesy
stochastyczne oraz optymalizacja statyczna i dynamiczna, PWN
Warszawa 1981,

4. Orlikowski C., Wittbrodt E.: Podstawy automatyki i sterowania.
Laboratorium Tom 1, Gdansk 1999,

5. Orlikowski C., Wittbrodt E.: Podstawy automatyki i sterowania.
Laboratorium Tom 2, Gdansk 2008,

6. Amborski K., Marusak A.: Teoria sterowania w éwiczeniach, PWN,
Warszawa 1978,

7. Nagrath 1.J, Gopal M.: Control Systems Engineering, Anshan LTD
2008.

Uzupetniajaca lista lektur

1. Kaczorek T.: Teoria wielowymiarowych uktadéw dynamicznych
liniowych. WNT, Warszawa 1983.

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu
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