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Karta (sylabus) modułu/przedmiotu
INFORMATYKA
Studia stacjonarne I stopnia
	Przedmiot: 
	Inżynieria układów sterowania

	Rodzaj przedmiotu:
	Obieralny

	Kod przedmiotu:
	IIS5.IIS.1

	Rok: 
	III

	Semestr:
	5

	Forma studiów:
	Studia stacjonarne 

	Rodzaj zajęć i liczba godzin w semestrze:
	60

	Wykład
	30

	Laboratorium
	30

	Liczba punktów ECTS:
	4

	Sposób zaliczenia:
	Egzamin

	Język wykładowy:
	Język polski/angielski



	Cele przedmiotu

	C1
	Zapoznanie Studentów z podstawami wybranych struktur, mechanizmów i protokołów, stosowanych w inżynierii sterowania.

	C2
	Nabycie przez Studentów umiejętności konfiguracji określonych urządzeń i algorytmów

	 C3
	Nabycie przez Studentów umiejętności podstaw optymalizacji układów sterowania.



	Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych kompetencji

	1
	Znajomość podstaw rachunku różniczkowo-całkowego

	2
	Znajomość języka angielskiego w stopniu umożliwiającym studiowanie literatury



	Efekty uczenia się

	
	W zakresie wiedzy:

	EK 1
	Posiada podstawową, uporządkowaną i podbudowaną teoretycznie wiedzę na temat inżynierii sterowania.

	EK 2
	Ma uporządkowaną wiedzę o podstawowych własności obiektów dynamicznych oraz rozumie rolę automatyki.

	EK 3
	Zna i rozumie problematykę doboru regulatorów.

	EK 4
	Zna i rozumie wybrane metody optymalizacji oraz zaawansowane algorytmy sterowania.

	
	W zakresie umiejętności:

	EK 5
	Student potrafi współpracować w zespole wdrażającym komputerowe systemy automatyki.

	EK 6
	Potrafi przeanalizować proste zadanie sterowania.

	EK 7
	Potrafi zaprogramować cyfrowy algorytm regulacji PID. 

	EK 8
	Potrafi zaprogramować wybraną metodę optymalizacji.

	
	W zakresie kompetencji społecznych:

	EK 9
	Student ma świadomość roli i znaczenia inżynierii sterowania w technice i technologii

	EK 10
	Student potrafi współpracować w grupie, rozumie potrzebę doskonalenia swoich umiejętności



	Treści programowe przedmiotu

	Forma zajęć – wykłady

	
	Treści programowe

	W1
	Dziedzina Inżynierii układów sterowania. Cel i zakres przedmiotu na tle nauk inżynierskich.

	W2
	Ciągłe modele dynamiczne i ich rola w automatyce.( Rola rachunku całkowego i różniczkowego w opisie dynamiki, modele w dziedzinie czasu i częstotliwości, jednowymiarowe modele n-tego rzędu SISO, wielowymiarowe modele n-tego rzędu MIMO, rozwiązania w dziedzinie czasu, równania stanu, rola splotu, pojęcie impulsowej funkcji przejścia, zastosowanie rachunku operatorowego do rozwiązywania równań liniowych, opis modeli w dziedzinie częstotliwości, transmitancja operatorowa i widmowa algebra schematów blokowych, charakterystyki częstotliwościowe)

	W3
	Modele dyskretne i ich zastosowanie w komputerowych systemach sterowania.

	W4
	Charakterystyka układów i technologii wymagających automatycznego sterowania w wybranych zastosowaniach (m.in. przemysłowych, wojskowych, robotycznych)

	W5
	System sterowany i inżynieria sterowania (sygnały, sprzężenia, stabilizacja, nadążanie, zabezpieczenia)

	W6
	Stabilność liniowych układów dynamicznych. Kryteria stabilności.

	W7
	Elementy i urządzenia automatyki: regulatory PID, sterowniki PLC oraz kryteria i dobór optymalnych nastaw regulatorów.

	W8
	Cyfrowe algorytmy optymalnego sterowania wielowymiarowego LQ.

	W9
	Optymalizacja statycznego punktu pracy. Numeryczne algorytmy optymalizacji statycznej w oparciu o metody bezgradientowe i gradientowe.

	W10
	Sterowanie zaawansowane. Sterowanie odporne i adaptacyjne. Hybrydyzacja metod sterowania. Kierunki rozwoju inżynierii sterowania.

	Forma zajęć – laboratoria

	
	Treści programowe

	L1
	Zasady bezpiecznego użytkowania laboratorium, dostęp do konfiguracji urządzeń. Podstawy pracy z oprogramowaniem i urządzeniami dostępnymi w laboratorium.

	L2
	Modelowanie i symulacja prostych i złożonych obiektów dynamicznych. Odpowiedzi czasowe układów na standardowe sygnały sterujące.

	L3
	Charakterystyki częstotliwościowe.

	L4
	Systemy ze sprzężeniem zwrotnym. 

	L5
	Stabilność układów sterowania.

	L6
	Błędy, diagnostyka i bezpieczeństwo w sterownikach.

	L7
	Sterowanie wykorzystujące algorytm PID.

	L8
	Sterowanie zaawansowane. Procesy nieliniowe i niestacjonarne.

	L9
	Sterowanie odporne.

	L10
	Adaptacyjne systemy sterowania.



	Metody dydaktyczne

	1
	Wykład z prezentacją multimedialną

	2
	Dyskusja tematyczna

	3
	Ćwiczenia laboratoryjne: wykonywanie ćwiczeń i mini projektów



	Metody i kryteria oceny

	Symbol metody oceny
	Opis metody oceny
	Próg zaliczeniowy

	O1
	Zaliczenie wykładu: egzamin pisemny z treści programowych (pytania dotyczą każdego z  obszarów W1...W10 z wagą 10% w ocenie końcowej).
	51%

	O2
	Zaliczenie laboratorium: ocena rezultatów prac-wyników laboratoriów: ocena podsumowująca wyznaczana wg. algorytmu: 1/3 (średniej ze sprawdzianów z przygotowania do ćwiczenia laboratoryjnego) + 2/3 (średniej arytmetycznej ze sprawozdań i mini projektów) 
	51%



	Literatura podstawowa 

	1
	Mitkowski W., Zarys Teorii Sterowania, Wyd.AGH, Kraków, 2019.

	2
	Kaczorek, T., Teoria sterowania i systemów, WN PWN, Warszawa, 1999

	3
	Byrski W., Obserwacja i sterowanie w systemach dynamicznych, wyd. PAN-AGH, Kraków, 2007

	4
	[bookmark: _GoBack]Mitkowski W., Stabilizacja systemów dynamicznych, Wyd.AGH, Kraków, 1996

	5
	Kwaśniewski J., Sterowniki SIMATIC S7-1200 i S7-1500 w zaawansowanych systemach sterowania, Wyd. BTC, 2018

	Literatura uzupełniająca

	1
	J. Duda, Modele matematyczne, struktury i algorytmy nadrzędnego sterowania komputerowego, AGH, Kraków, 2003.

	2
	Ogata K., Metody przestrzeni stanów w teorii sterowania, WNT, Warszawa, 1974.

	3
	Szelerski M.W., Automatyka przemysłowa w praktyce. Projektowanie, modernizacja i naprawa, Wydawnictwo, KaBe, Krosno, 2016



	Obciążenie pracą studenta

	Forma aktywności
	Średnia liczba godzin na zrealizowanie aktywności

	Godziny kontaktowe z wykładowcą, w tym:
	60

	  udział w wykładach
	30

	  udział w laboratoriach
	30

	Praca własna studenta, w tym:
	40

	przygotowywanie się do zajęć laboratoryjnych
	30

	 przygotowanie się do egzaminu
	10

	Łączny czas pracy studenta
	100

	Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu
	4



	Macierz efektów uczenia się

	Efekt 
uczenia się
	Odniesienie danego efektu uczenia się do efektów zdefiniowanych dla kierunku studiów
	Cele 
przedmiotu
	Treści 
programowe
	Metody dydaktyczne
	Metody oceny

	EK 1
	I1A_W01, I1A_W04, I1A_W10, I1A_W15,
I1A_W20, I1A_W24, I1A_W26
	C1
	W1, W2, W3, W4, W5, W6, W7, W8, W9, W10
	1, 2
	O1

	EK 2
	I1A_W04, I1A_W10, 
I1A_W20
	C1
	W2, W3, L2, L3, L4
	1, 2, 3
	O1, O2

	EK 3
	I1A_W04, I1A_W10, 
I1A_W20
	C1
	W4, W5, W6, W7, W8, W9, W10, L4, L5, L6, L7, L8, L9, 10
	1, 2, 3
	O1, O2

	EK 4
	I1A_W01, I1A_W04, I1A_W10, I1A_W20, I1A_W24, I1A_W26
	C1
	W9, L4, L5, L6, L7, L8, L9, L10
	1, 2, 3
	O1, O2

	EK 5
	I1A_U01, I1A_U03, I1A_U04, I1A_U05, I1A_U08, I1A_U11, I1A_U12, I1A_U13, I1A_U15, I1A_U16, I1A_U17, I1A_U18
	C2
	W1, W2, W3, W4, W5, W6, W7, W8, W9, W10, L4, L5, L6, L7, L8, L9, L10
	2, 3
	O2

	EK 6
	I1A_U01, I1A_U03, I1A_U04, I1A_U05, I1A_U08, I1A_U11, I1A_U12, I1A_U13, I1A_U15, I1A_U16, I1A_U17, I1A_U18
	C1, C2
	W4, W5, W6, W7, L4, L5, L6, L7
	1, 2, 3
	O1, O2

	EK 7
	I1A_U01, I1A_U11, I1A_U12, I1A_U13, I1A_U15, I1A_U16, I1A_U17, I1A_U18
	C2, C3
	W7, L7
	1, 2, 3
	O1, O2

	EK 8
	I1A_U01, I1A_U11, I1A_U12, I1A_U13, I1A_U15, I1A_U16, I1A_U17, I1A_U18
	C2, C3
	W7, W8, W9, W10, L7, L8, L9, L10
	1, 2, 3
	O1, O2

	EK 9
	I1A_K01, I1A_K02
	C1, C3
	W1 – W10, L1-L10
	1, 2, 3
	O1, O2

	EK 10
	I1A_K01, I1A_K02
	C2, C3
	W1 – W10, L1-L10
	1, 2, 3
	O2



	Autor programu:
	Dr inż. Konrad Gromaszek

	Adres e-mail:
	k.gromaszek@pollub.pl

	Jednostka organizacyjna:
	Instytut Elektroniki i Technik Informacyjnych
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