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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Sterowanie procesami cigglymi

NAZWA PRZEDMIOTU

W JEZYKU ANGIELSKIM Continuous Process Control

KoD PRZEDMIOTU A217
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 4.00
SEMESTRY 5

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
5 9 0 9 9 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie sie z zasadami projektowania uktadéw sterowania procesami cigglymi ze sprzezeniem od wyjscia
lub od stanu

Kod archiwizacji: FDBE6BC1
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Wiedza z zakresu: algebry macierzy, liniowych réwnan rézniczkowych oraz przeksztalcenia Laplace’a.

2 Zaliczony przedmiot Podstawy Automatyki.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Ma wiedze z zakresu opisu uktadéw liniowych ciagltych w przestrzeni stanéow.

EK2 Wiedza Ma wiedze z zakresu syntezy uktadu sterowania z wykorzystaniem metod przestrzeni stanow.
EK3 Wiedza Zna zagadnienia zwiazane z dokladnoscia statyczng ukladu sterowania.

EK4 Wiedza Zna podstawowe struktury ukladéow sterowania.

EK5 Wiedza Zna problematyke stabilnosci liniowych uktadéw ciaglych.

EK6 Umiejetnosci Potrafi, na podstawie charakterystyki czasowej, zidentyfikowa¢ obiekt sterowania.
EK7 Umiejetnosci Potrafi przedstawi¢ opis ukladu w przestrzeni stanow.

EKS8 Umiejetnosci Potrafi wyznaczy¢ wzmocnienie sprzezenia od stanu dla zadanych wlasciwosci dynamicznych
uktadu.

EK9 Umiejetnosci Potrafi zbudowaé¢ komputerowy model symulacyjny uktadu ciaglego, przeprowadzi¢ symulacje
i zinterpretowaé¢ wyniki.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKEAD

TEMATYKA ZAJEC LiczBa

Lp ) .
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Modelowanie proceséw ciaglych metodami przestrzeni stanéw: uktady jedno-
W1 i wielowymiarowe, zmienne fazowe i fizykalne, macierz transmitancji uktadu 2
opisanego w przestrzeni stanow.

Modelowanie proceséw ciaglych metodami przestrzeni stanéw: niejednoznacznos$é
W2 réwnan stanu, macierz charakterystyczna, wartosci wtasne. Macierz stanu 2
w postaci kanonicznej Jordana oraz w postaci kanonicznej sterowalne;j.

Sterowalno$¢ i obserwowalno$é¢ uktadow liniowych, warunki sterowalnosci

w3 . . 1
i obserwowalnosci.

W4 Zwiazki polozenia biegunéw uktadu drugiego rzedu z jego wlasciwosciami 1
dynamicznymi.

W5 Przesuwanie zer i biegunéw - uklady ze sprzezeniem zwrotnym od stanu. Uklad 5
sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od stanu.

We Uktady statyczne i astatyczne transmitancja uchybowa, stopien astatyzmu i jego 1

zwiazek z uchybem ustalonym.

Strona 2/9



Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Identyfikacja obiektu sterowania na podstawie charakterystyki skokowe;j. 1
L3 Uktad regulacji obiektem inercyjnym z regulatorem P. 2
L4 Uktad regulacji obiektem inercyjnym z regulatorem PID. 2
L5 Doktadnosé dynamiczna serwonapedéw obrabiarek NC. 2
L6 Stabilnos¢ poduktadu regulacji predkosci serwonapedéw obrabiarek NC. 1
L7 Doktadnosé statyczna serwonapedow obrabiarek NC. 1
LABORATORIUM KOMPUTEROWE
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
K1 Modelowa.nie i symulacja uktadéw ciaglych w programie LabView - uktady 3
statyczne 1 astatyczne.
K3 Uktad sterowania ramieniem robota - regulator typu I-PD 3
K4 Model dynamiczny i uktad sterowania ze sprzezeniem od stanu dla wahadta 3
odwodrconego

N1
N2
N3
N4

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktady

Cwiczenia laboratoryjne

Konsulta:

Instrukcj

cje

e do éwiczen
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 27
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 14

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 23
Opracowanie wynikow 26
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 14
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 106
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Kolokwium

F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

OCENA PODSUMOWUJACA
P1 Egzamin pisemny
P2 Egzamin ustny

P3 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Wykonanie i oddanie w terminie 2 tygodni po wykonaniu é¢wiczenia sprawozdan z L i LK

‘W2 Uzyskanie ocen pozytywnych dla kazdego efektu ksztatcenia

‘W3 Ocena konicowa ustalana jest jako srednia wazona ocen formujacych, egzaminu

KRYTERIA OCENY

pisemnego i ustnego

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 -
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NA OCENE 3.0 Potrafi przedétawi,é op.is 1'1k1adu W posjcafc.i réwnania stan,u'i réwnania wyjscia;
potrafi zdefiniowaé pojecie sterowalnosci i obserwowalnosci.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
Dla ukladu drugiego rzedu potrafi podaé¢ zwiazki polozenia biegunéow
NA OCENE 3.0 z wlasciwos$ciami dynamicznymi; potrafi przedstawi¢ metode przesuwania
biegunéw ukltadu przez sprzezenie zwrotne od stanu.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 ir:gypécz)flzc'ie stopnia astatyzmu, wie jaki jest jego zwiazek z doktadnoscig
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
Zna zasade dzialania regulatora PID, I-PD; potrafi przedstawi¢ i omowié¢
NA OCENE 3.0 strukture uktadu napedu posuwoéw obrabiarki NC oraz strukture uktadu
sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od stanu.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
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NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 12;11;) ‘E;;);]C%czel ;;?;Cigméd oraz potrafi przedstawié¢ kryteria stabilnosci uktadow
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 6
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Potra}‘i przedstajwié charakterystyke ‘sk‘olliowq i impulsowa dla podstawowych
cztonéw dynamicznych; potrafi okresli¢ ich parametry.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 7
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Dla .z’a('ianego uktadu potrafi dobraé¢ zmienne stanu oraz zapisa¢ rownania stanu
i wyjscia.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 8
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Dla z'adfmy.ch le}éciwoéci dynamic%nych uklgdt} potraﬁ ok.reélié wymagane
polozenie biegunéw oraz wyznaczy¢ wzmocnienie sprzezenia od stanu.
NA OCENE 3.5 -
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NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 9

NA OCENE 2.0

NA OCENE 3.0

Potrafi zbudowaé¢ model symulacyjny ciagltego ukladu sterowania w module
Simulation systemu LabVIEW, przeprowadzi¢ symulacje i zinterpretowa¢ wyniki.

NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
K1 W09
K1 W10 W1 W2 W3 W5
EK1 K1_UP02 Cel 1 Ki N1 N2 N3 N4 F2 P2 P3
K1 UP06
EK2 K1 W09 Cel 1 W3 W4 W5 K4 N1 N2 N3 N4 F1F2P1P2P3
EK3 K1 W09 Cel 1 W6 L7 K1 N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1P3
W5 W6 L3 L4
K1 W09
EK4 _ Cel 1 L5 L6 L7 K1 K3 N1 N2 N3 N4 F1F2P1P2P3
K1 W09
EK5 K1_UPO06 Cel 1 L6 N2 N3 F1F2P3
K1 W09
K1 W10
EK6 K1 _UP02 Cel 1 L1 N2 N3 F1 F2 P2 P3
K1 UP06
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT DO SZCZEGOLO- CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
K1 W09 !
EKT7 K1_W10 Cel 1 W1 W2 K4 N1 N2 N3 N4 F2 P1 P2 P3
K1_W09
EK8 K1 W10 Cel 1 W5 K4 N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1 P3
K1 _ UP06
EK9 K1 UPO05 Cel 1 K1 K3 K4 N2 N3 F2 P3
11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA
[1 ] Pelczewski W. — Teoria sterowania, Warszawa, 1980, WNT
|2 | Kaczorek T. — Teoria sterowania, tom 1, Warszawa, 1977, PWN
[3 | Emirsajlow Z. — Teoria uktaddéw sterowania, , czesé 1, Szczecin, 2000, Wydawnictwo Uczelniane Politechniki
Szczecinskiej
LITERATURA UZUPELNIAJACA
[1 | Ogata K. — Modern Control Engineering, -, 2002, Prentice-Hall International, Inc
12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE
dr inz. Adam Stlota (kontakt: adam.slota@pk.edu.pl)
OsoBY PROWADZACE PRZEDMIOT
1 dr inz. Adam Slota (kontakt: slota@mech.pk.edu.pl)
2 mgr inz. Jarostaw Zych (kontakt: zych@mech.pk.edu.pl)
3 mgr inz. Ryszard Trela (kontakt: trela@mech.pk.edu.pl)
13 Z ATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI
(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)
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PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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