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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: CYFROWE UKLADY REGULACJI
Kod przedmiotu: Cur

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Mechatronika

Specjalnosé: Eksploatacja Systemoéw Mechatronicznych
Modut: tresci kierunkowych

Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: stacjonarne

Semestr studiéw: V, VI

Profil: ogélnoakademicki

Prowadzacy: dr hab. inz. Jerzy Garus

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z podziatem cyfrowych uktadéw regulacji i aspektami praktycznymi ich syntezy.
Zapoznanie studentéw z wtasciwo$ciami najwazniejszych algorytméwi sterowania cyfrowego
Zapoznanie studentéw z kryteriami oceny stabilnosci i jako$ci cyfrowych uktadéw regulacji
Zapoznanie studentéw z metodyka projektowania i optymalizacji cyfrowych algorytméw regulaciji

Uksztattowanie umiejetnosci z zakresu doboru elementdéw cyfrowych uktadow regulacji (urzadzenie
sterujgce, urzadzenia wykonawczo-nastawcze, urzgdzenia pomiarowe)

Uksztattowanie umiejetnosci testowania i implementacji zaprojektowanego uktadu regulacji na wybranej
platformie sprzetowej

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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Zaliczone moduty: Matematyka, Podstawy automatyki, Podstawy robotyki

Informatyka (umiejetnosé programowania na poziomie podstawowym

EFEKTY KSZTALCENIA

Ma uporzgdkowang wiedze z automatyki wraz z elementami robotyki w odniesieniu do cyfrowych uktadow
regulacji w systemach mechatronicznych

Ma podstawowa wiedze dotyczaca modeli strukturalnych uktadow i urzadzen mechatronicznych jako
uktadéw regulacji oraz symulacji ich dziatania z wykorzystaniem specjalistycznego oprogramowania

Dla zadanego procesu dynamicznego potrafi dobra¢ odpowiednig klase regulatoréw i dostroi¢ ich
parametry

Potrafi dokonywac syntezy modeli z czasem dyskretnym dla przyktadéw fizycznych procesow
dynamicznych

Umie analizowac i projektowaé proste uktady automatyki oraz cyfrowego przetwarzania sygnatéw oraz
potrafi postugiwac sie narzedziami matematycznymi, symulacyjnymi i obliczeniowymi dla syntezy
regulatorow z czasem dyskretnym

Potrafi zaprojektowaé i uruchomic aplikacje regulatora, sterownika z uwzglednieniem kryteriéw
jakosciowych i uzytkowych uzywajac wtasciwych metod, technik i narzedzi

Ma swiadomos$¢ odpowiedzialnos$ci za prace wtasng oraz gotows$¢ podporzadkowania sie zasadom pracy
w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspoélnie realizowane zadania

Potrafi okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania, rozumie
pozatechniczne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej,

TRESCI PROGRAMOWE
WYKEADY Liczba
godzin

Charakterystyka komputerowych systemoéw sterowania: zasady i rozwéj sterowania cyfrowego,
klasyfikacja komputerowych uktadéw sterowania, struktury uktadéw sterowania cyfrowego, 4
sprzetowa realizacja regulatoréw cyfrowych.
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Modele z czasem dyskretnym dla procesow i regulatoréw. Probkowanie i odtwarzanie sygnatu,
dyskretne modele liniowe i ich komponenty, metody dyskretyzacji rbwnan stanu oparte o
przeksztatcenie Zi aproksymacije. Dobér i optymalizacja okresu prébkowania. Stabilnosé,
sterowalno$¢ modeli liniowych z czasem dyskretnym.

Cyfrowa realizacja algorytmow sterowania: Projektowanie dyskretne. Regulatory liniowe:
uogolniony regulator liniowy, cyfrowe algorytmy PID, regulatory o skonczonym czasie regulacji.
Kryteria jakosci. Dob6r parametréw regulatoréw liniowych: optymalizacja parametryczna
regulatora PID, projektowanie cyfrowego regulatora od stanu, cyfrowe regulatory optymalne.

Model ARMA i jego zastosowanie, dyskretne modele nieliniowe, modele proceséw z
op6znieniem.

Regulatory nieliniowe: efekty nasycenia. Linearyzujace sprzezenie zwrotne. Komputerowa
realizacja uktadéw sterowania cyfrowego: czas rzeczywisty w systemach sterowania cyfrowego.

Metody opisu modeli liniowych z czasem dyskretnym: transmitancja, rownania stanu, rownania
réznicowe. Przeksztatcanie pomiedzy poszczeg6linymi postaciami modeli dyskretnych.
Przeksztatcenie Z.

Problemy sterowania rozproszonego: struktury i modele matematyczne rozproszonych uktadéw
sterowania, podstawowe wtasciwosci i parametry sieci komputerowych.

Razem
CWICZENIA

Wyznaczenie postaci obliczeniowych modeli regulatoréw uktadu zamknietego w oparciu o
metody dyskretyzacji. Dob6r okresu prébkowania dla uktadu regulacji.

Metody opisu modeli liniowych z czasem dyskretnym: transmitancja, rownania stanu, réwnania
roznicowe. Przeksztatcanie pomiedzy poszczeg6linymi postaciami modeli dyskretnych.
Przeksztatcenie Z.

Wyznaczanie dyskretnych realizacji regulatoréw PID i LQ.
Obliczanie regulatora uogdinionego SISO.
Modele dla procesow nieliniowych.
Razem
ZAJECIA LABORATORYJNE

Badanie odpowiedzi modeli z czasem dyskretnych na wymuszenia. Wptyw doboru okresu
préobkowania na te odpowiedzi. Analiza pliku obliczeniowego w Matlab.

Stabilno$¢ modeli z czasem dyskretnym. Sterowalnosé — obserwowalnos¢. Wptyw okresu
prébkowania.

Dobér parametréw i analiza wtasnosci uktadoéw z regulatorami cyfrowymi. Implementacja
regulatora w srodowisku Matlab.

Optymalizacja parametrow regulatorow.

Razem

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
Notebook z projektorem

Tablica i kolorowe pisaki
Stanowiska komputerowe z oprogramowaniem dydaktycznym

Stanowiska dydaktyczne laboratorium automatyki

SPOSOBY OCENY
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FORMUJACA
F1 Sprawdzian
F2  Odpowiedz ustna
F3  Wykonanie zadanie obliczeniowego
F4  Wykonanie ¢wiczenia praktycznego

PODSUMOWUJACA
P1 Kolokwium nr 1
P2 Kolokwium nr 2

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr \') Vi razem
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 0 0 0
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2 4
LITERATURA
PODSTAWOWA

1 Brz6zka J., Regulatory cyfrowe w automatyce, MIKOM, Warszawa, 2002
Kaczorek T. i inni, Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005

Szymkat M., Komputerowe wspomaganie w projektowaniu uktadéw regulacji, WNT, Warszawa 2001

UZUPELNIAJACA
4 Niederlinski A., Moscinski J., Ogonowski Z., Regulacja adaptacyjna., WNT, Warszawa, 1995

PROWADZACY PRZEDMIOT
1 dr hab. inz. Jerzy Garus, j.garus@amw.gdynia.pl



Formy oceny
Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Ma uporzgdkowang wiedze z automatyki wraz z elementami robotyki w odniesieniu do cyfrowych uktaddw regulacji w systemach mechatronicznych
EK1
Ma podstawowg wiedze dotyczgcg modeli strukturalnych uktaddw i urzgdzeri mechatronicznych jako uktadéw regulacji oraz symulacji ich dziatania z wykorzystaniem
specjalistycznego oprogramowania
EK2
Dla zadanego procesu dynamicznego potrafi dobrac¢ odpowiednig klase regulatoréw i dostroic ich parametry
EK3
Potrafi dokonywac syntezy modeli z czasem dyskretnym dla przyktaddw fizycznych proceséw dynamicznych
EK4
Umie analizowac i projektowac proste uktady automatyki oraz cyfrowego przetwarzania sygnatow oraz potrafi postugiwac sie narzedziami matematycznymi,
symulacyjnymi i obliczeniowymi dla syntezy regulatorow z czasem dyskretnym
EK5
Potrafi zaprojektowac i uruchomic aplikacje regulatora, sterownika z uwzglednieniem kryteriow jakosciowych i uzytkowych uzywajac wiasciwych metod, technik i
narzedzi
EK6

EK7

Ma swiadomosc¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowsc podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie

realizowane zadania
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Potrafi okreslic priorytety stuZzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania, rozumie pozatechniczne uwarunkowania dziatalnosci inZynierskiej,




