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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 studiow niestacjonarne Sposdb realizacji na uczelni
Rok studiow 1 Jezyk wykladowy polski
Semestr studiow 2 Liczba punktéw ECTS 4.0
Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Woydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Automatyki Napedu

Elektrycznego i Konwersji Energii

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr hab. inz. Marek Adamowicz

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |10.0 0.0 10.0 0.0 0.0 20
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 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 |20 9.0 71.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest opanowanie przez studenta wiedzy dotyczacej struktur uktadéw sterowania dla
réznych rodzajéw obiektow sterowania. Student pozna zasady wyboru struktury uktadu sterowania wtasciwe;j
dla obiektu sterowania. Ponadto student opanuje wiedze dotyczaca okreslania celu sterowania i wymagan
jakosci sterowania, a takze wiedzg dotyczacg projektowania i modelowania uktadow sterowania oraz

badania cech uktadéw sterowania.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K7_W14] ma wiedze z zakresu
modelowania matematycznego,
identyfikacji, optymalizacji,
wspomagania decyzji oraz
sterowania, zna metody
implementacji zaawansowanych
algorytméw sterowania w
urzgdzeniach przemystowych

Buduje model zadanego obiektu
sterowania w postaci transmitancji
lub uktadu réwnan rézniczkowych
i buduje model symulacyjny oraz
zaimplementowa¢ zadang
strukture zlozonego ukfadu
sterowania, uwzgledniajgc
ograniczenia i niepewnos$¢
parametryczng.

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K7_KO06] ma swiadomos¢ wptywu
dziatalnos$ci inzynierskiej na
jakos¢ zastosowanych rozwigzan i
Srodowisko

Ocenia na podstawie zdobytej
wiedzy teoretycznej i badan
symulacyjnych jakos¢ uktadu
sterowania, spetnienie wymagan i
mozliwosci implementacji na
obiekcie fizycznym.

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujacych w praktyce
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

WYKLAD: Sterowanie typu feed-forward. Kaskadowy uktad regulacji z generatorem trajektorii i
kompensacjg zaktécen. Sterowanie obiektami z opoznieniem (predyktor Smitha). Sterowanie ze
sprzezeniem od stanu. Metody tlumienia drgan. Sterowanie adaptacyjne (MRAS). Sterowanie slizgowe
obiektem nieliniowym. Sterowanie nieliniowe, nieliniowa transformacja zmiennych i linearyzacja przez
sprzezenie zwrotne. Sterowanie modalne.

Tresci przedmiotu - laboratoria

LABORATORIUM: Eliminacja drgan w uktadach o stabym ttumieniu przy zastosowaniu filtru wejsciowego
(Input Shaping Filter). Uktad regulacji ze sprzezeniem od stanu. Zastosowanie predyktora Smitha do
sterowania obiektem z opdznieniem. Ukfad sterowania adaptacyjnego z modelem odniesienia (MRAS,
MRAC). Badanie kaskadowego uktadu regulacji na przyktadzie serwomechanizmu. Odporne sterowanie
serwomechanizmem z wykorzystaniem sterowania slizgowego.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Znajomos¢ podstaw automatyki, metrologii, techniki mikroprocesorowej i matematyki.

Sposoby i kryteria

Sposoéb oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowe;j

Oceni,ania osia_gan.ych Sprawozdania z laboratorium 60.0% 50.0%
efektéw uczenia sie Egzamin 50.0% 50.0%
Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur 1. Kaczorek T., Dzielinski, Dgbrowski, topatka: Podstawy teorii

sterowania,PWN 2009.

2. Tatjewski P.: Sterowanie zaawansowane obiektéw
przemystowych. Struktury i Algorytmy. Warszawa.

3. Bubnicki: Teoria i algorytmy sterowania, PWN, 2005.

Astrém, Wittenmark , H. Butler, Model-Reference Adaptive Control-
From Theory to Practice, Prentice-Hall, 1992,

2. Bodgan Wilamowski; J. David Irwin: Control and mechatronics,
CRC Press, Taylor&Francis Group, 2011.

3. Bogdan M. Wilamowski; J. David Irwin: Intelligent systems, CRC
Press, Taylor&Francis Group, 2011.

4. Brok S.: Struktury odpornego sterowania elektrycznego napedu
bezposredniego z wykorzystaniem koncepcji sterowania
slizgowego, Politechnika Poznanska, Rozprawy nr 497, Poznan,
2013

5. Ellis G.: Comparison of position control for industrial Applications,
Danaher Motion, 2002.

6. Franklin G., Powell J. D., Emami-Naeini A.: Feedback Control of
Dynamic Systems, Prentice Hall, 4 edition, 2002

7. Malek. K, Makys P., Sturlajter M.: Feed Forward Control of
Electrical Drives Rules and Limits, Power Engineering and
Electrical Engineering, vol.9, no 1/2011.

Uzupetniajaca lista lektur

Adresy eZasobow

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. Oméwi¢ wiasciwosci kaskadowego uktadu regulacji - serwomechanizmu: odpowiedz na trapezoidalne i
sinusoidalne potozenie zadane, charakterystyke Bodego.

2. Wyjasni¢ strukture typu MRAS i wymien metody adaptacji parametrow,

3. Do jakiej klasy obiektow stosuje sie sterowanie $lizgowe.

4. Podaj zasady konstruowania sygnatu zadanego w uktadach otwartych z tzw. input shaping

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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