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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Sterowanie adaptacyjne 1010335131010331051
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka (brak) 2/3

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien niestacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 20  Cwiczenia: -  Laboratoria: 15  Projekty/seminaria: - S
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 5 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Dariusz Horla

email: dariusz.horla@put.poznan.pl
tel. 616652367

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. K_WO01: ma pogtebiong i poszerzona wiedze z wybranych dziatéw matematyki.
1 Wiedza:

K_WO02: ma uporzadkowang i rozszerzong wiedzg w zakresie metod analizy i projektowania
systeméw sterowania.

K_WO03: ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie projektowania i
analizy systeméw optymalnych.

K_WO08: ma rozszerzong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systeméw liniowych
i nieliniowych.

L. . . | K_UO7: potrafi skonstruowa¢ algorytm rozwigzania ztozonego zadania inzynierskiego i
2 Umiejetnosci: | prostego problemu badawczego oraz zaimplementowaé, przetestowaé i uruchomié go w
wybranym $rodowisku programistycznym dla wybranych systeméw operacyjnych.

3 Kompetencje | K_K01: Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciagtego doksztatcania sie - podnoszenia
spoleczne kompetencji zawodowych, osobistych, spotecznych, potrafi wspiera¢ i organizowaé proces
uczenia innych ludzi.

Cel przedmiotu:

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami i algorytmami  sterowania adaptacyjnego.
Omawiane sg gtéwnie metody dyskretne oraz typy sterowania: minimalnowariancyjne, z lokowaniem biegunéw, PID, LQG i
sterowanie predykcyjne.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma wiedze z zakresu systeméw adaptacyjnych. - [K_W10]
2. Ma rozszerzong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systeméw liniowych i nieliniowych. - [K_WO08]

3. Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie projektowania i analizy systemoéw optymalnych. -
[K_W03]

Umiejetnosci:

1. Potrafi wyznacza¢ modele ztozonych systeméw i procesow, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania
uktadéw automatyki i robotyki. - [K_U04]

2. Potrafi skonstruowaé algorytm rozwigzania ztozonego zadania pomiarowego i obliczeniowo-sterujgcego oraz
zaimplementowac, przetestowac i uruchomic¢ go w wybranym srodowisku programistycznym na platformie mikroprocesorowej.
- [K_U08]

Kompetencje spoteczne:
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1. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac¢ proces uczenia si¢ innych oséb. - [K_KO01]

2. Potrafi myslec¢ i dziata¢ w sposéb kreatywny i przedsiebiorczy. - [K_KO05]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Wyktad: zaliczenie (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu sterowania adaptacyjnego.

Laboratoria: sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu metod i algorytmoéw sterowania adaptacyjnego.

Tresci programowe

Wyktad. Wprowadzenie do sterowania adaptacyjne. Podziat metod sterowania adaptacyjnego. Rekursywna metoda
estymacji parametréow modelu obiektu. Sterowanie adaptacyjne z modelem odniesienia. Opis i estymacja parametréw modeli
dynamicznych. Regulatory adaptacyjne dla uktadéw deterministycznych. Sterowanie posrednie i bezposrednie.
Uwzglednienie zaktécen w algorytmie sterowania adaptacyjnego. Regulatory adaptacyjne dla uktadow zaktécanych
stochastycznie. Unifikacja bezposrednich regulatoréw adaptacyjnych. Sterowanie predykcyjne. Odporno$c¢ sterowania
adaptacyjnego. Studium przypadku.

Laboratorium. Symulacja komputerowa w $rodowisku MATLAB/SIMULINK podstawowych algorytméw sterowania
adaptacyjnego z wykorzystaniem metod estymacji parametréw, w tym rekursywnymi metodami najmniejszych kwadratow i
najwiekszej wiarygodnosci. Zaprojektowanie uktadu regulacji adaptacyjnej wraz z wykonaniem dokumentacji.

Literatura podstawowa:
1. D.Horla, Sterowanie adaptacyjne, Cwiczenia laboratoryjne, Wyd.Politechniki Poznanskiej, Poznar 2008.

2. Krélikowski A., Sterowanie adaptacyjne z ograniczeniami sygnatu sterujgcego, Poznan, Wyd. Politechniki Poznanskiej,
2004.

Literatura uzupetniajaca:
1. Niederlinski A., Moscinski J., Ogonowski Z., Regulacja adaptacyjna, Warszawa WNT, 1995.

Bilans nakladu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Udziat w zajeciach wyktadowych 20
2. Udziat w zajeciach laboratoryjnych 15
3. Udziat w konsultacjach 13
4. Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych 25
5. Opracowanie sprawozdan 25
6. Przygotowanie do zaliczenia/egzaminu 25
7. Udziat w zaliczeniu/egzaminie 2
Obciazenie praca studenta
forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 125
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 50
Zajecia o charakterze praktycznym 40

strona2z?2



