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Przedmiot: Teoria Sterowania

Czasami nazywany , Podstawy Automatyki”, ,,Systemy Sterowania” i podobne

Jeden z fundamentalnych przedmiotéw na kierunku Automatyka i Robotyka (zwykle kilka
semestrow)

Obecny takze na kierunkach pokrewnych: Elektronika, Mechatronika itp.

Najczesciej nauczany w Srodowisku MATLAB/Simulink

Typowy zakres zagadnien:
* Analiza i modelowanie systemu

Projektowanie algorytmow sterowania
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Wyzwania
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1. Wymaga dobrej znajomosci zaawansowanej matematyki | (1) _ -
(réwnania rozniczkowe, transformata Laplace’a, operacje na 1t - a) |

macierzach). e

2. Trudno zauwazy¢ odniesienie teorii do
praktyki

3. Przeprowadzanie obliczen i eksperymentow na
komputerze wymaga uprzedniej znajomosci

odpowiednich narzedzi
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Fizyczne eksperymenty

- odzwierciedlajg rzeczywiste systemy
- s3 ,studentoodporne”

- szeroki zakres zagadnien

Przepis ha howoczesne
Laboratorium Teorii Sterowania
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Oprogramowanie

- elastyczne srodowisko do implementacji kodu

- jednolite dla wszystkich eksperymentéow
- tatwe przejscie od symulacji do sprzetu
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Srodowisko do nauki zdalnej
- dostepne dla kazdego studenta
jak najblizsze laboratorium
zawiera teorie i praktyke
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HIL Initialize

* Konfiguracja miejsca
uruchomienia kodu
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HIL Initialize
HIL-1 {g8 usb-0)

4 Source Block Parameters: HIL Initialize

HIL Initialize

Initializes a hard in-the-loop card.
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HIL Read/Write

* Obstuga wejsc i wyjs¢ analogowych i cyfrowych
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Modut
odwroconego
wahadta

Wzmachniacz

Wbudowana
karta sterujgca

Czujniki: enkoder,
Dysk inercyjny tachometr, pomiar pradu
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Rakiety Pojazdy elektryczne
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| P4 q_qube?_pd * - Simulink sponsored third party support use
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Dziekuje!
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maciej.antonik@edud4industry.com
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