Fundusze Europejskie
dla Rozwoju Spotecznego

KARTA PRZEDMIOTU

Rzeczpospolita

- Polska

Dofinansowane przez

Unie Europejska

* g *

Kod przedmiotu

studia stacjonarne:

M#2-S2-AiR-

107

studia niestacjonarne:

M#2-N2-AiR-107

Nazwa przedmiotu

Zaawansowana teoria sterowania

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Advanced control theory

Obowigzuje od roku akademickiego

2024/2025

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

Ogélnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

Studia stacjonarne i niestacjonarne

Zakres

Wszystkie

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Mechatroniki i Uzbrojenia

Koordynator przedmiotu

prof. dr hab. inz. Zbigniew Koruba

Zatwierdzit

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu
Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$é¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Obowiazkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski

Usytuowanie w planie | studia stacjonarne Semestr |

studiow - semesitr studia niestacjonarne | Semestr |

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Tak

Liczba punktow ECTS 6

Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia | laboratorium | projekt inne

Liczba godzin | Sacioname, 30 15 30 15
studia , 18 9 18 9
niestacjonarne:

Politechnika Swietokrzyska
Kielce University of Technology

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice
Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki”
nr FERS.01.05-1P.08-0234/23

WMiM

Wydziat Mechatroniki
i Budowy Maszyn




Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez :' e

dla Rozwoju Spotecznego - Polska Unie Europejska o i

EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma zaawansowang wiedze w zakresie teorii sterowania,
obejmujgcg podstawowg wiedze na temat analizy i
W01 | modelowania ukfadéw sterowania, metod opisu i AiR2_W02
Wiedza przeksztatcania uktadéw liniowych oraz projektowania

obserwatora stanu uktadach automatyki i robotyki.

Ma zaawansowang wiedze w zakresie istniejgcych
W02 |algorytmow sterowania i metod ich doboru w uktadach AiR2_WO05
dynamicznych automatyki.

Umiejetnosci

Potrafi wykorzystywa¢ poznane zasady i algorytmy

uo1 . L . ] .
sterowania do modelowania i analizy uktadéw sterowania.

AIR2_U08

Potrafi zaprojektowa¢ uktady sterowania automatycznego
uoz2 |z wykorzystywaniem regulatorow: slizgowego, AiR2_U04
optymalnego, predykcyjnego oraz rozmytego.

Kompetencje
spoteczne

Jest gotow do krytycznej oceny posiadanych informacji
oraz koniecznosci pozyskiwania nowych zaréwno z

KOl literatury, jak i od ekspertow z dziedziny automatyki i AlR2_K01
robotyki.
Ma Swiadomosé waznosci i zrozumienia
pozatechnicznych aspektéw i skutkow dziatalnosci

K02 inzynierskiej, w tym jej wptywu na bezpieczenstwo innych AiR2_KO02

ludzi oraz wptywu na Srodowisko i zwigzanej z tymi
zagadnieniami odpowiedzialnosci.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wykfad

Wiadomosci podstawowe. Modelowanie ukfadéw sterowania w przestrzeni stanow.
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. Pojecie i
wiasciwosci kompensatora szeregowego. Uktady sterowania optymalnego. Jakos¢ i
optymalnosé ukladoéw sterowania. Projektowanie ukladéw sterowania optymalnego
przy kwadratowym wskazniku jakosci’ Sformutowanie problemu LQR (regulatora
liniowo — kwadratowego) o horyzoncie skohczonym i nieskonczonym. Zasada
maksimum Pontriagina - zaprojektowanie regulatora czasooptymalnego. Filtracja
Kalmanowska linowa i nieliniowa. Nowoczesne algorytmy sterowania: sterowanie LQG
(Linear Quadratc Gaussian); sterowanie $lizgowe SMC (Sliding Mode Control);
sterowanie predykcyjne.

éwiczenia

Rozwigzywanie zadan z zakresu objetego wyktadem ze szczegdlnym uwzglednieniem
uktadéw sterowania zmiennymi stanu, obserwatora stanu, LQR oraz SMC.
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laboratorium

Zapoznanie sie z analizg modeli dynamicznych oraz projektowanie ukfadéw
automatycznego sterowania 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 regulatoréw: $lizgowego, predykcyjnego, rozmytego dla wybranych
uktadéw dynamicznych.

projekt

Studenci pracujg indywidualnie lub w grupie nad zaprojektowaniem ukfadu sterowania
dla wybranego uktadu dynamicznego. Przygotowanie przegladu literatury na temat
istniejgcych rozwigzan zwigzanych z tematykg projektu. Opracowanie koncepciji
projektu i zalozen jako podstawy do dalszych dziatan. Opracowanie modelu
matematycznego lub fizycznego oraz czesto modelu symulacyjnego uktadu
dynamicznego. Przeprowadzenie badan numerycznych dla opracowanego modelu
symulacyjnego. Zaprojektowanie uktadu sterowania dla wskazanego uktadu
dynamicznego. Analiza uzyskanych rezultatéw. Formutowanie wnioskéw dotyczgcych
dziatania uktadu sterowania.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc x)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
w01 X
W02 X
uo1 X X
uo2 X X
KOl X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

For_m'a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyklad egzamin Pozytywne zallczem.e k(.)n.cowoego egzgmmu. Uzyskanie co
najmniej 50 % punktéw.
¢éwiczenia zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50 pkt z 2 kolokwiow w trakcie zajec.

laboratorium

Uzyskanie co najmniej 50 pkt z dwoch kolokwiow

zaliczenie z ocen . .
a przeprowadzanych na komputerze w trakcie zajeé.

projekt

Pozytywne zaliczenie projektu opracowanego w ramach

zaliczenie z oceng zajet
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Bilans punktow ECTS
Obciazenie studenta Jednostka
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem LAECE N W ek =] .
" studiow 30|15 | 30| 15 181911819
2. |Inne (konsultacje, egzamin) 4 (212 ]2 4 12|22 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 100 64 L
Liczba punktéw ECTS, ktérg student
4. |uzyskuje przy bezposrednim udziale 4 2,6 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
> studenta 50 86 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
6. |uzyskuje w ramach samodzielnej 2 3.4 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami
% 0 charakterze praktycznym 100 100 .
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
8. |uzyskuje w ramach zaje¢ o 4 4 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca
9. studenta 150 150 h
Punkty ECTS za modut
10. |1 punkt ECTS od 25 do 30 godzin obciazenia ECTS
studenta
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