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I. Wprowadzenie do Uktadow Regulacji Automatycznej (URA).

1. Algorytmy regulatorow klasycznych PID — dobor nastaw regulatora.

- czwornik RC, rownanie rozniczkowe

- transmitancja czwornika, odpowiedz na 1(t), symulacja dla r6znych T i k.

- UAR, regulator PID, dobor nastaw regulatora PID

Model silnika pradu statego — uktad regulacji automatyczne;.

3. Regulatory dwupotozeniowe (termostaty) i trojpotozeniowe — dobdr parametrow
regulatorow.

N

Il. Uktady regulacji cyfrowej.

1. Liniowe uktady dyskretne (transmitancja dyskretna, przeksztatcenie Z).
2. Regulatory dyskretne — transmitancje klasycznych regulatorow dyskretnych.

I11. Regulatory rozmyte.

1. Regulatory rozmyte typu P, PI, PD, PID, typu Sugeno.
2. Projektowanie i strojenie regulatorow fuzzy logic.

IV. Regulacja predykcyjna.

1. Regulator predykcyjny MPC.
3. Regulator fuzzy MPC

V. Regulatory neuronowe

1. Biblioteka Neural Network Toolbox.
2. Synteza regulatora neuronowego.
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