POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Sktodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Precyzyjne sterowanie ruchem uktadow elektromechanicznych

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i Robotyka 2/3

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studidow

Inteligentne systemy automatyki ogodlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiéw Wymagalnos¢

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)

15 15 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

2

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr hab. inz. Stefan Brock

email: stefan.brock@put.poznan.pl

tel. 61 665 2627

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowgq wiedze z zakresu napeddéw
elektrycznych, w tym automatyki napeddéw elektrycznych, podstaw automatyki oraz metrologii w
zakresie pomiardw réznych wielkosci mechanicznych. Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania
podstawowych problemdéw podczas projektowania uktadéw automatycznej regulacji w tym: dobér
struktury i nastaw regulatordw, dobdr czujnikdw pomiarowych. Powinien rowniez posiadaé umiejetnosc
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrddet, rozumie¢ konieczno$é poszerzania swoich kompetencji
oraz mie¢ gotowosc¢ do podjecia wspdtpracy w ramach zespotu.
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Cel przedmiotu
1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu modelowania ztozonych uktadéw elektromechanicznych,
projektowania i zastosowania uktadéw sterowania ruchem w automatyce przemystowej.

2. Rozwijanie u studentdw umiejetnosci rozwigzywania probleméw projektowych, dotyczgcych
systemow sterowania uktadéw elektromechanicznych, zwtaszcza o ztozonej strukturze.

3. Ksztaftowanie u studentédw umiejetnosci pracy zespotowej w rozwigzywaniu zaawansowanych
probleméw modelowania i sterowania.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1.zna i rozumie w pogtebionym stopniu wybrane dziaty matematyki; ma poszerzong i pogtebiong wiedze
niezbedna do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan z zakresu teorii sterowania, optymalizacji,
modelowania, identyfikacji i przetwarzania sygnatéw; [K2_W1]

2. ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréow automatyki i
robotyki;[K2_W10]

3 ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych [K2_W12]

Umiejetnosci
1. potrafi formutowac i weryfikowaé (symulacyjnie lub eksperymentalnie) hipotezy zwigzane z
zadaniami inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi z zakresu automatyki i robotyki; [K2_U15]

2. potrafi dokonac wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan inzynierskich; [K2_U18]

2. potrafi dokonad identyfikacji elementéw i uktadéw sterowania oraz sformutowac specyfikacje
projektowa ztozonego systemu sterowania z uwzglednieniem aspektéw pozatechnicznych; [K2_U21]

Kompetencje spoteczne

1. rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji
zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowaé proces uczenia sie innych oséb;
[K2_K1]

2. posiada Swiadomos¢ odpowiedzialno$ci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie
zasadom pracy w zespole;

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposdb:

Wiedza nabyta w ramach wyktadu jest weryfikowana przez 60-minutowe kolokwium oraz indywidualng
dyskusje zagadnien na ostatnim wyktadzie. Kolokwium skfada sie z 5-10 pytan (testowych i otwartych),
réznie punktowanych. Prég zaliczeniowy: 50% punktéw. Zagadnienia zaliczeniowe, na podstawie ktorych
opracowywane sg pytania, zostajg udostepnione studentom w trakcie semestru.
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Umiejetnosci nabyte w ramach zaje¢ laboratoryjnych weryfikowane sg podstawie sporzadzonych
sprawozdan

Tresci programowe

1. Wprowadzenie - precyzyjne sterowanie ruchem w uktadach przemystowych i aparaturze pomiarowo-
badaweczej. Struktury mechaniczne uktadéw napedowych - 1-masowa, 2-masowa, elastyczna.

2. Ksztattowanie sygnatow wejsciowych dla uktadéw o charakteryce oscylacyjnej, zadawanie trajektorii
ruchu z ograniczeniem zmiennych stanu - predkosci, przyspieszenia i zrywu.

3. Modelowanie, identyfikacja i kompensacja zjawiska tarcia oraz efektu nieréwnomiernego momentu
elektromagnetycznego.

4, Synteza uktadu regulacji potozenia, dobdér charakterystyk regulatoréw, sterowanie dla obiektow
wielomasowych.

5. Pomiar i odtwarzanie wielkosci mechanicznych - przeglagd metod pomiarowych, obserwacja potozenia,
predkosci i przyspieszenia dla zakresu ruchu z bardzo matymi predkos$ciami.

6. Wybrane zaawansowane algorytmy sterowania dla precyzyjnego sterowania ruchem, w tym ADRC i
sterowanie slizgowe.

7. Wybrane elementy wykonawcze dla uktadéw precyzyjnego sterowania ruchem.

Tematyka zajec laboratoryjnych: W trakcie zaje¢ budowane i analizowane sg modele symulacyjne,
odpowiadajgce zagadnieniom omawianym na wykfadzie.

Studenci w trakcie zaje¢ analizujg i realizujg tematy projektéw powigzanych z badaniami naukowymi
jednostki, zwtaszcza w zakresie odpornego sterowania napedami o bardzo matych predkosciach ruchu.

Metody dydaktyczne
1. Wyktad: prezentacja multimedialna, ilustrowana przykfadami podawanymi na tablicy.

2.Cwiczenia laboratoryjne: wykonanie éwiczen laboratoryjnych w oparciu 0 modele symulacyjne -
¢wiczenia praktyczne.

Literatura

Podstawowa
1. Materiaty wyktadowe sukcesywnie udostepniane przez prowadzgcego w postaci elektronicznej.

2. A. Sabanovic i K. Ohnishi, Motion Control Systems, 1. wyd. Wiley-IEEE Press, 2011.

3. W. Singhose, Command generation for dynamic systems. [S.l.]: William Singhose, 2009.
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4. K. Zawirski, J. Deskur, i T. Kaczmarek, Automatyka napedu elektrycznego. Wydawnictwo Politechniki
Poznanskiej, 2012.

5. S. Brock, Struktury odpornego sterowania elektrycznego napedu bezposredniego przy wykorzystaniu
koncepcji sterowania $lizgowego, Poznan 2013

Uzupetniajaca
1. J. Liu Wang, Xinhua, Advanced Sliding Mode Control for Mechanical Systems Design, Analysis and
MATLAB Simulation. Berlin: Springer Berlin, 2011.

2. C. K. Pang, High-Speed Precision Motion Control, CRC Press, 2011.

3. D. Schroder, Elektrische Antriebe - Regelung von Antriebssystemen. Berlin, Heidelberg: Springer Berlin
Heidelberg, 2015.

4. K. K.Tan, T. H. Lee, i S. Huang, Precision Motion Control: Design and Implementation, 2nd wyd.
Springer, 2008.

5.Y. Hori, H. Sawada, i Y. Chun, ,,Slow Resonance Ratio Control for Vibration Suppression and
Disturbance Rejection in Torsional System”, IEEE Trans. Ind. Electron., t. 34, nr 5, s. 162—168, 1999.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 55 2,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 25 1,0
zajed laboratoryjnych, przygotowanie do kolokwium)?

! niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



