Informainy list predmetu

Vysoka Skola: Technick& univerzita v KoSiciach

Fakulta: Strojnicka fakulta

Kod predmetu: 2317731 | Nazov predmetu:Riadenie technickych sustav

Druh, rozsah a metéda vzdelavacicliinnosti:

Forma vyuby: P- prednaska, L- konsStraké alebo laboratérne cagenie
Denné forma Studia (hodiny za ty#jte2,2

Metdda Studia: prezena

Pocet kreditov: 5

Odporuéany semester/trimester StudiaZS
Semester Studijny program
2.rok ZS Mechatronika (M_Ing_D)

Stupei Studia: 2. stupé

Podmieiujuce predmety:

Podmienky na absolvovanie predmetuZapaiet a skuska

Spbsob hodnotenia a sk@mia Studia predmetu: Zapet a skiuska

Priebezné hodnotenie (PH): Student prospeje v Riska zapéet, ke’ spini podmienku
ziska min. 11 bodov z 20 bodov - z&pb

Zaverené hodnotenie (ZH): Student prospeje v ZH a Gspegkena skusku, Kespini
podmienku ziskamin. 41 bodov z 80 bodov - skiSka

Celkové hodnotenie: CH je suma hodnoteni ziskastylentom za hodnotené obdobie.
Celkovy vysledok sa stanovi v sulade s vnatorngedipismi TUKE.

Kredity nebudd udelené Studentovi, ktory z nieki¢asti hodnotenia neziska nadpolkow
pocet bodov.

Vysledky vzdelavania:

Ciel’ predmetu je sustredeny na principy riadenia dyeéguh sustav a to predovSetkym
zvlastnosti riadenia mechanickych a elektromechamic regulovanych sustav. Déraz
kladeny na pochopenie hlavnych myslienok a sutislasa ziskanie inzinierskeho citu, kta
je nevyhnutny pri mechatronickych aplikaciach.

na
je
ry

Struéné osnova predmetu:

Témy prednasok:

1. Uvod do spéatnovazbového riadenia.

2. Charakteristiky spatnovazbovych systémov riad@itvorené a spatnovazbové systémy
riadenia, citlivog systémov riadenia ha zmeny parametrov, problémléasgra, problém
sledovania, kompenzacia poruchovychdieliodchylka v ustalenom stave).

3. Charakteristiky spatnovazbovych systémov riadeni

4. Charakteristiky spatnovazbovych systémov riadeni

5. Vlastnosti spatnovazbovych linearnych systénanlenia (Specifikacia vlastnosticasovej
oblasti, poloha pélov v rovine kotev a prechodova charakteristika, Specifikacia viasti
vo frekveidnej oblasti).

6. Vlastnosti spatnovazbovych linearnych systénaalenia.

7. Syntéza linearnych systémov riadenia obsahujlreigulované sustavy 2. radu (frekvea
metoda syntézy, umigetanie polov uzavretej slky, empirické metddy nastavenia konsta
regulétora).

8. Syntéza linearnych systémov riadenia obsahujieigulované sustavy 2. radu.

9. Syntéza linearnych systémov riadenia obsahdjlreigulované sustavy 2. radu.

10. Nelinearne systémy riadenia (Studium vplyviytessa, vplyvu necitlivosti, vplyvu
suchého trenia a véle v prevodoch).

11. Nelinearne systémy riadenia.
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12. Pripadova Studia — riadenie polohy a sily pmsiky robota.
13. Pripadova Studia — riadenie polohy a sily prsiky robota.

Témy cweni:

1. Uvod do spéatnovézbového riadenia.

2. Charakteristiky spatnovazbovych systémov riad@itvorené a spatnovazbové systémy
riadenia, citlivog systémov riadenia na zmeny parametrov, problémléasgra, problém
sledovania, kompenzacia poruchovychdieliodchylka v ustalenom stave).

3. Charakteristiky spatnovazbovych systémov riadeni

4. Charakteristiky spatnovazbovych systémov riadeni

5. Vlastnosti spatnovazbovych linearnych systénanlenia (Specifikacia vlastnosticasovej
oblasti, poloha pélov v rovine kotev a prechodova charakteristika, Specifikacia viasti
vo frekveidnej oblasti).

6. Vlastnosti spatnovazbovych linearnych systénaalenia.

7. Syntéza linearnych systémov riadenia obsahujeigulované sustavy 2. radu (frekv.
metoda syntézy, umigetanie polov uzavretej slky, empirické metédy nastavenia konsta
regulétora).

8.Syntéza linearnych systémov riadenia obsahujieighlované sustavy 2. radu.

9. Syntéza linearnych systémov riadenia obsahujlreigulované sustavy 2. radu.

10. Nelinearne systémy riadenia (Studium vplyviytessa, vplyvu necitlivosti, vplyvu
suchého trenia a véle v prevodoch).

11. Nelinearne systémy riadenia.

12. Pripadova Studia — riadenie polohy a sily pmsiky robota.

13. Pripadova Studia — riadenie polohy a sily prsiky robota.

Odporu¢ana literatara:

1. Riadenie technickych sustawas’/ Alexander Gmiterko ... [et al.] - 1. vyd - KoSic&U,
SjF - 2013. - 171 s.. - ISBN 978-80-553-1554-6.

2. Dorf, R. C.: Modern Control Systems. Addisorsid¥ePublishing Company, Inc. 1990
ISBN 0-201-14278-3.

3. Driels, M.: Linear Control Systems EngineeriMeGraw-Hill, Inc. New York1996. ISBN
0-07-017824-0.

Jazyk, ktorého znalo$’ je potrebna na absolvovanie predmetuslovensky jazyk

Poznamky:

Hodnotenie predmetov
Celkovy p@et hodnotenych Studentov: 65
A B C D E FX
48 23 18 6 3 2
V tabuke je uvedeny percentualny podiel hodnotenych Stadektori ziskali po zapisani
predmetu hodnotenie A, B, ... FX. Celkowes@, b, c, d, e, fje 100.

Vyuéujuci:
P: prof. Ing. Alexander Gmiterko, PhD.,
L: Ing. Lubica Mikova, PhD.,

Datum poslednej zmeny22.05.2014

Schvalil: prof. Ing. FrantiSek GreSkawji CSc.
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