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1 Oprogramowanie dla potrzeb symulacji systemów

Obsługa pakietu MATLAB

komunikacja z systemem operacyjnym, zarządzanie danymi, obsługa macierzy i wektorów,
podstawowe funkcje i polecenia, korzystanie z pomocy

Biblioteka Control Toolbox

metody symulacji systemów, podstawowe funkcje, m.in. step(), impulse(), bode()

Nakładka graficzna Simulink

zapoznanie się z budową podstawowych bloków

2 Charakterystyki czasowe liniowych obiektów dy-
namicznych

Odpowiedzi impulsowe i na skok jednostkowy

element proporcjonalny, człon inercyjny (pierwszego, drugiego i wyższych rzędów), człon
oscylacyjny II-rzędu, element całkujący (idealny i rzeczywisty), element różniczkujący (ide-
alny i rzeczywisty), element opó́zniający

Identyfikacja parametrów

istota identyfikacji i aproksymacji, ustalenie parametrów (stałej czasowej, wzmocnienia
itp.) na podstawie otrzymanych charakterystyk Detekcja rzędu inercyjnósci i astatyzmu

okréslenie typu obiektu na podstawie uzyskanych charakterystyk

3 Systemy o złożonej strukturze

Struktura szeregowa

Struktura równoległa

Struktura ze sprzężeniem zwrotnym

transmitancja zastępcza, badanie stabilnósci - kryterium Hurwitza, kryterium Nyquista

Trajektorie fazowe

4 Charakterystyki częstotliwósciowe liniowych obiek-
tów dynamicznych

Charakterystyki Bode’go

zjawisko rezonansu, zapas amplitudy, zapas fazy
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Charakterystyki amplitudowo-fazowe

5 Regulacja automatyczna

Kryteria jakósci regulacji

Dobór nastaw regulatorów P, PI i PID

pierwsza i druga metoda Zieglera-Nicholsa

proponowany obiekt

KO(s) =
kO

(T1s+ 1)(T2s+ 1)(T3s+ 1)

proponowany regulator

KR(s) = kR(1 +
1

Tis
+ Tds)

Strojenie układu regulacji

6 Regulacja nieliniowa

Elementy analizy widmowej

Metoda funkcji opisującej, przybliżona analiza stabilnósci

Konstrukcja regulatorów nieliniowych

Regulacja dwupołożeniowa i trójpołożeniowa

Regulacja bang-bang

Obszar nieczułósci regulatora (histereza)

proponowany obiekt

KO(s) = e
−sT0 k

(Ts+ 1)

proponowany regulator: przekáznik dwupołożeniowy z histerezą

7 Systemy z czasem dyskretnym

Odpowiedzi impulsowe i na skok jednostkowy

Stabilnóśc systemów dyskretnych

System dyskretny pobudzany procesem losowym

funkcja autokorelacji, a odpowied́z impulsowa
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