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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-N2-AiR-201
Nazwa przedmiotu Teoria sterowania
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Control theory
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia Il stopien
Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia niestacjonarne

Zakres wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu prof. dr hab. inz. Zbigniew Koruba

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéw przedmiot podstawowy
Status przedmiotu obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 2

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) TAK
Liczba punktéw ECTS 6
Forma wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium

prowadzenia zajec¢

Liczba godzin
w semestrze 18 9

18 9




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych
Ma wiedze w zakresie teorii sterowania, obejmujgca
podstawowg wiedze na temat analizy i modelowania AIR2 WOL1
W01 |uktadéow sterowania, metod opisu i przeksztatcania AIR2 W02
Wiedza ukfaddéw liniowych oraz projektowania obserwatora stanu -
uktadach automatyki i robotyki.
Ma wiedze w zakresie istniejgcych algorytmow AIR2 W02
W02 |sterowania i metod ich doboru w ukfadach T
. . AIR2_WO05
dynamicznych automatyki. -
Potrafi wykorzystywa¢ poznane zasady i algorytmy
U0l |sterowania do modelowania i analizy uktadéw AiR2_U10
sterowania.
Umiejetnosci Potrafi zaprojektowaé uktady sterowania
uo2 e’zgtomatycznego z wykorzystywaniem . regulatoréw: AIR2 U04
slizgowego, optymalnego, predykcyjnego oraz -
rozmytego.
Kompetencje K01 | Potrafi pracowac w zespole. AiR2_KO03
spoteczne

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

. . Tresci programowe
zajec” prog

Pojecie i wtasciwosci kompensatora szeregowego.

wykfad

skonczonym i nieskornczonym.

ceding horizon control — RHC)

Wiadomosci podstawowe. Modelowanie uktaddow sterowania w przestrzeni standw.
Przeksztatcanie rownan stanu. Metody opisu uktadéw liniowych. Metody sterowania
uktadami liniowymi stacjonarnymi z wykorzystaniem zmiennych stanu.

Projektowanie obserwatora stanu. Sterowanie z wykorzystaniem obserwatora stanu.
Regulator z obserwatorem stanu jako uktad dynamicznego sprzezenia zwrotnego.

Ukfady sterowania optymalnego. Jakos¢ i optymalnos¢ uktadow sterowania. Projek-
towanie uktadéw sterowania optymalnego przy kwadratowym wskazniku jakosci’
Sformutowanie problemu LQR (regulatora liniowo — kwadratowego) o horyzoncie

Nowoczesne algorytmy sterowania: sterowanie rozmyte FLC (Fuzzy Logic Control);
sterowanie slizgowe SMC (Sliding Mode Control); sterowanie predykcyjne; H Infinite
control; sterowanie predykcyjne - sterowanie z przesuwanym horyzontem (ang. re-

éwiczenia

Rozwigzywanie zadan z zakresu objetego wyktadem ze szczegdélnym uwzglednie-
niem uktadéw sterowania zmiennymi stanu, obserwatora stanu, LQR oraz SMC.

laboratorium

rozmytego dla wybranych uktadéw dynamicznych.

Analiza modeli dynamicznych oraz projektowanie uktadéw automatycznego sterowa-
nia z wykorzystaniem funkcji i programowania w Matlabie/Simulinku. Projektowanie
obserwatora stanu dla uktadu dynamicznego automatyki w Matlabie/Simulinku. Dobér
sterowan dla uktadu automatyki z wykorzystaniem optymalnego sterowania (regulator
LQR, wskazniki jakosci). Projektowanie regulatorow: $lizgowego, predykcyjnego,

projekt Tematyka projektow z zakresu objetego wyktadem i éwiczeniami.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X



https://pl.wikipedia.org/wiki/J%C4%99zyk_angielski

uo1 X X
uo2 X X
K01 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
Fo_rm’i\ Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wykfad egzamin Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.
- . . . Obecnos¢ na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt
¢wiczenia zaliczenie z oceng . . o
Z kolokwium w trakcie zajeé.
Obecnos¢ na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt
laboratorium | zaliczenie z oceng z kolokwium przeprowadzanych na komputerze w trakcie
zajec.
. . . Dostarczenie projektu w terminie, w formie i o tresci zgod-
projekt zaliczenie z oceng .
nym z tematem projektu.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka

w C L P S
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
18 9 18 9

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 2 2 h

Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 64
akademickiego

Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje

4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,6 ECTS
demickiego

5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 86 h

6. Liczba punktéow E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 3.4 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte-

7. 100 h
rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje

8. . . 4,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym

9. | Sumaryczne obciazenie praca studenta 150 h

10, Punkty ECTS za n.10du.i o 6 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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