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Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2024 r.

Rok akademicki realizaciji
przedmiotu

2026/2027

Poziom ksztatcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiéw stacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 5 Liczba punktow ECTS 2.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Woydziat Elektroniki, Telekomunikaciji

i Informatyki -> Katedra Systemow Automatyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Piotr Fiertek

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Piotr Fiertek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |[RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ 0.0 0.0 30.0 0.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |30 2.0 18.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie sie z praktycznymi aspektami teorii sterowania poznanych w ramach
przedmiotu ‘Podstawy Automatyki’ i ‘Teorii Sterowania’

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_UO05] potrafi planowac i
przeprowadzac¢ eksperymenty
zwigzane z kierunkiem studiow, w
tym pomiary i symulacje
komputerowe oraz interpretowaé
uzyskane wyniki i wycigga¢
whnioski

student potrafi przeprowadzic¢
symulacje dziatania zamknietego
ukfadu sterowania zbudowanego
na obiektach linowych i
nieliniowych. Na tej podstawie
student potrafi przeprowadzic¢
eksperymenty zwigzane z
doborem odpowiedniego
algorytmu sterujgcego. Student
potrafi wyznaczy¢ nastawy
sterownika proporcjonalnego,
sterownika PID, LEAD, LEAD-
LAG oraz uktadu sterowania ze
sprzezeniem od stanu.

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_UO06] potrafi analizowaé
dziatanie elementéw, uktadow i
systemow zwigzanych z
kierunkiem studidéw oraz mierzy¢
ich parametry i badac
charakterystyki techniczne

student potrafi dokonaé
identyfikacji parametréow modeli
badanych obiektéw oraz
wyznaczy¢ charakterystyki
techniczne elementéw uktadu
sterowania oraz obiektu
sterowania

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_U21] potrafi samodzielnie
dokona¢ analizy problemu
zarzadzania i sterowania oraz
posiada umiejetnosci
samodzielnego projektowania,
strojenia, eksploatacji systeméw
regulacji automatycznej i
sterowania, zastosowania
komputeréw do sterowania i
monitorowania systemow
dynamicznych

Student zna metody badania
stabilnosci i syntezy ukladow
sterowania (liniowych i
nieliniowych), potrafi
przeprowadzi¢ symulacje
dziatania uktadu sterowania,
potrafi wyznacza¢ nastawy
sterownikéw PID

[SU1] Ocena realizacji zadania
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Tresci przedmiotu

W ramach laboratorium do zrealizowania jest 7 éwiczen:

Cwiczenie 1:

- identyfikacja obiektow liniowych za pomoca badania odpowiedzi skokowej obiektu oraz pomiaru jego
charakterystyki czestotliwosciowej. Realizowane jest identyfikacja obiektow: obiekt pierwszego rzedu, czton
pierwszego rzedu z opoznieniem transportowym, obiekt drugiego rzedu, obiekt nieminimalnofazowy oraz
czton catkujacy.

Cwiczenie 2:

- badanie zachowania sie zamknietego uktadu sterowania w zaleznosci od warto$ci wzmocnienia
sterownika proporcjonalnego. Uktad zamkniety budowany jest z obiektéw, ktére identyfikowane byty w
¢wiczeniu 1. Wyznaczane jest wzmocnienie graniczne przy ktérym uktad zamkniety staje sie niestabilny.
Miedzy innymi wyznaczane sg parametry odpowiedzi skokowej (przeregulowanie, czas pierwszego
maksimum, doktadno$¢ sterowania) w zaleznosci od wzmocnienia sterownika.

Cwiczenie 3:

- Badanie zachowania sie ukfadu sterowania z regulatorem PID. Posrednia identyfikacja wartosci
parametrow modelu obiektu. Strojenie parametréow sterownikéw: P, Pl, PD oraz PID. Po zakonczeniu tego
¢wiczenia student powinien mie¢ wiedze praktyczng, dotyczacg znaczenia poszczegdlnych nastaw
regulatora PID na zachowanie sie uktadu zamknietego (stabilno$¢ uktadu, doktadno$¢ sterowania, jako$¢
procesow przejsciowych).

Cwiczenie 4a:

- Badanie ukfadu sterowania serwomechanizmu. W pierwszej cze$ci ¢wiczenia studenci majg za zadanie
zidentyfikowac parametry wszystkich elementéw sktadowych uktadu sterowania: Charakterystyka statyczna i
dynamiczna silnika, charakterystyka czujnika potozenia, charakterystyka tachopradnicy oraz charakterystyka
zadajnika.

Cwiczenie 4b:

- Implementacja sterowania serwomechanizmem za pomocg wzmacniaczy operacyjnych. Nalezy
zaimplementowacé detektor uchybu, sprzezenie predkosciowe, sterownik proporcjonalny, sterownik Pl oraz
PD. Praktyczne poznanie wptywu ograniczenia wartosci sygnatu sterujacego oraz sprzezenia
predkosciowego na zachowanie sie uktadu sterowania silnikiem.

Cwiczenie 5:

- Badanie uktadu sterowania z nieliniowym (przekaznikowym) elementem sterujgcym. Obserwacja trajektorii
fazowej, linii komutacji oraz ruchu poslizgowego.

Cwiczenie 6:

- Badanie réznych aspektéw zamknietych uktadow sterowania. Miedzy innymi: badanie wptywu zer w
ukfadach 1 i Il rzedu, badanie uktadéw zamknietych ze sterownikami PID, LEAD, LAG. Badanie wptywu
astatyzmu uktadu na uchyb w stanie ustalonym.

Cwiczenie 7:

- Cwiczenie symulacyjne (projektowe) polegajace na wykonaniu symulacji ztozonego uktadu sterowania a
nastepnie zaprojektowaniu sterownikéw, realizujacych zatozone cele sterowania. Poza projektowaniem
sterownikéw PID, LEAD i LAG w dziedzinie linii pierwiastkowych i w dziedzinie czestotliwosciowej
(czestotliwosciowe metody strojenia sterownikéw), studenci maja mozliwo$¢ zaprojektowania uktadu
sterowania ze sprzezeniem od stanu (zadanie to wymaga réwniez zaimplementowanie obserwatora stanu).

W przypadku ¢wiczenia 7 studenci majg mozliwo$¢ zaproponowania wtasnego obiektu (rzeczywistego lub
na drodze symulacji), dla ktérego chcieliby opracowac¢ system sterowania.
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Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wymaganiem koniecznym do przystagpienia do laboratorium jest zaliczenie przedmiotow ‘Podstawy
Automatyki’ oraz ‘Sterowanie Analogowe’. Student powinien wczesniej opanowaé podstawy teorii
sterowania dla uktadéw liniowych i nieliniowych oraz projektowanie uktadéw ze sprzezeniem od stanu. W
trakcie realizacji ¢wiczen laboratoryjnych konieczna jest znajomo$¢ podstawowych zagadnien z dziedziny

teorii obwodow i sygnatéw.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Ocena realizacji poszczegdinych
éwiczen oraz ocena
dostarczonych sprawozdan,
wszystkie éwiczenia muszg by¢
zaliczone przynajmniej na ocene
dostateczng

50.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Skrypty z laboratorium Sterowania Analogowego

Uzupetniajaca lista lektur

Janusz Nowakowski, “Podstawy Automatyki” Tom I i ll, Gdansk 1992r

Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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