Komputerowo wspomagane projektowanie systemoéw sterowania

OCENA KONCOWA:

F1 — ocena z laboratorium (sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych)

F2 — kolokwium pisemne z wyktadu (dopuszczeniowe)

F3 — egzamin pisemny

Ocena koncowa P = 0,5*F1 + 0,5*F3 pod warunkiem, ze F1>=3.0 i F3>=3.0

Oceny F1i F2 do wzoru sg podstawiane ,w punktach” (wartosci srednie bez zaokrgglania)

CELE PRZEDMIOTU

Nabycie wiedzy o:

» budowie i wtasnosciach podstawowych uktadach regulacji klasycznej (jedno- i
wieloobwodowych)

» metodach i narzedziach wspomagajgcych projektowanie uktadow regulaciji

Nabycie umiejetnosci:

» badania i oceny stabilnosci i jakosci uktadéw regulacii

* projektowania podstawowych uktadéw regulacii

» prowadzenia badan symulacyjnych prostych i ztozonych uktadéw regulac;i



Komputerowo wspomagane projektowanie systemoéw sterowania

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA -
osoba, ktora zaliczyta kurs, ma nastepujgce kompetencije:
Zna zasady konstrukciji, identyfikacji oraz badania modeli obiektow dynamicznych i uktadéw
regulacji ciggtej. Potrafi zaprojektowac¢ ukiad regulacji z optymalnym doborem regulatora
 zna budowe, zastosowanie i klasyfikacje podstawowych uktadow regulacji klasyczne,.
* zna inzynierskie metody doboru nastaw regulatorow ciggtych .
* zna bezposrednie i uniwersalne wskazniki jakosci regulaciji .
» zna zasady wybranych metod projektowania uktadéw regulacji na podstawie potozenia biegundw,
odpowiedzi skokowych i charakterystyk czestotliwosciowych.
» zna zasady i sposoby symulacyjnego badania i oceny uktadow regulacii.
* ma wiedze o dostepnych funkcjach wspomagajgcych projektowanie

Umie zaplanowaé, wykona¢ schemat do symulaciji i przeprowadzi¢ podstawowe badania
wlasnosci dynamicznych ciggtych uktadéw regulacji z zastosowaniem programéw
symulacyjnych Matlab/Scilab.

« potrafi wybrac i wskazac¢ zmienne procesowe i sterujgce na obiekcie regulacji.

« potrafi wybrac uktad regulacji odpowiedni do obiektu.

» umie dobrac¢ nastawy dla jednoobwodowego uktadu regulacji.

« potrafi skonstruowac¢ schemat i napisac skrypt do symulacyjnego badania ztozonych obiektow i
uktaddw regulacji przy uzyciu pakietu Matlab i Simulink (lub Scilab)

» potrafi przeprowadzi¢ poprawne badania symulacyjne i ocenic¢ jakos¢ regulacii.

« potrafi wskazac praktyczne przyktady zastosowania poznanych uktadéw regulacji

Kompetencje spoteczne:
» podstawowe doswiadczenie w prowadzeniu i dokumentacji badan symulacyjnych,
« Swiadomosc¢ znaczenia krytycznej oceny wtasnych badan 2



Wiasnosci uktadow liniowych

- zasada superpozycji - sktadowe swobodne 1 wymuszone

- znana posta¢ rozwigzania swobodnego

- parametry rozwigzania swobodnego - algebraiczne rownanie charakterystyczne

- stabilnos¢ uktadu - kryteria potozenia pierwiastkOw rownania charakter.

- rozwigzanie swobodne decyduje o wiasnosciach dynamicznych uktadu

- wlasnosci dynamiczne uktadu nie zaleza od wymuszenia

- odpowiedz na pochodng sygnatu = pochodnej odpowiedzi na ten sygnat
-u()=1() x(1 ut)=ot)  dx(t)/dt

e jeden punkt rownowagi

» stabilnos¢ / niestabilnos¢ globalna

* transmitancja (przeksztatcenie Laplace’a / Fourier’a)



Konstrukcja modelu dynamiki i podstawowe badania wtasnosci obiektu

okreslenie granic obiektu (we, wy) 1 zalozen

uktady o parametrach skupiom :
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Construction of dynamical system model and basic research

definition of plant boundary (in, out) and assumption

distributed-parameter systeﬁ :
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empirical approach
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Komputerowo wspomagane projektowanie systemoéw sterowania
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Il. Wybor ukiadu sterowania - typ, struktura

Mozliwosci techniczne Aplikacja w modelu
(obiekt, urz.wykonawcze, sterownik) (pomiary, urz.wykonawcze, sterownik)

lll. Synteza parametryczna

Aplikacja na obiecie @ @ Dobor nastaw na modelu
Ocena jakosci na obiekcie Ocena jakosci na modelu

@ IV. Optymalizacja



Narzedzia wspomagajace projektowanie - Matlab

Obiekt LTI Schemat pod Simulinkiem
(Linear Time-Invariant System) P

linearyzacja linearyzacja

\4

Response
Optimization

SCDesign SCOptimization

Optmization Based Tuning



