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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Elektryczny

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Teoria sterowania procesoéw ciggtych i dyskretnych 1010331151010335157
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka ogélnoakademicki 3/5

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

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 2 Cwiczenia: 1 Laboratoria: - Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

inny ogélnouczelniany

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 3 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. inz. Andrzej Kasinski prof. PP
email: Andrzej.Kasinski@put.poznan.pl
tel. +48 61 665-2365

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

K_WO01.: algebra liniowa, geometria, analiza matematyczna i réwnania rézniczkowe,

1 Wiedza: K_W02: w zakresie fizyki ogélnej niezbedna do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych

wystepujgcych w elementach i uktadach automatyki i robotyki oraz w ich otoczeniu,

K_WO06: w zakresie teorii liniowych systeméw dynamicznych, w tym wybranych metod
modelowania i teorii stabilnosci; zna i rozumie podstawowe wtasnosci liniowych elementéw
dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwosci.

L . . | K_UO1: Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada
2 Umiejetnosci: | umiejetnosci samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych.

K_U05: Potrafi wyznaczac¢ i postugiwac sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych
i wybranych proceséw przemystowych, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i
projektowania uktadéw automatyki i robotyki.

3 Kompetencje | K_K01: Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia
spoteczne kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych.

Cel przedmiotu:

Podstawy nowoczesnej teorii sterowania. Modelowanie matematyczne ztozonych obiektéw dynamicznych potgczone z
analizg ich wtasciwosci. Analityczne projektowanie systemoéw.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii liniowych systeméw dynamicznych, w tym wybranych metod modelowania i
teorii stabilnosci; zna i rozumie podstawowe wiasnosci liniowych elementéw dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwosci
oraz wtasnosci wybranych elementéw nieliniowych; - [KW_06+++]

2. Zna i rozumie techniki projektowania liniowych uktadéw sterowania korzystajgce z opisu w przestrzeni stanu. - [KW_06+++]

Umiejetnosci:

1. Potrafi sprawdzi¢ stabilno$¢ wybranych nieliniowych obiektéw i uktadéw dynamicznych. - [K_UOQ7++]

2. Potrafi projektowaé proste uktady sterowania dla proceséw z jednym wejsciem i jednym wyjsciem; potrafi Swiadomie
wykorzystywac¢ standardowe bloki funkcjonalne systeméw automatyki oraz ksztattowa¢ wtasnosci dynamiczne toréw
pomiarowych. - [K_U14++]

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i

spotecznych. - [K KO1+]
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Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Kolokwia organizowane dwukrotnie w semestrze z materiatu ¢wiczen rachunkowych.Egzamin koncowy pisemny (zadania i
test) oraz ustny w przypadkach watpliwosci co do oceny i na zyczenie studenta.

Tresci programowe

Charakterystyka zadan sterowania w ztozonych systemach sterowania. Skad sie biorg obiekty wielowymiarowe i systemy
wielkie? Klasyfikacja obiektow i systemoéw na podstawie wiasciwosci i postaci modeli matematycznych. Modele ciggte a
dyskretne obiektow i proceséw sterowania. Linearyzacja modeli w postaci réwnan stanu. Dyskretyzacja modeli ciggtych
obiektéw sterowania. Réwnowaznos¢ opisow metodami przestrzeni stanu. Réwnowaznosé wybranych reprezentacji obiektow.
Analiza wtasciwosci systemow metodami przestrzeni stanu. Analiza stabilnosci wielowymiarowych obiektéw sterowania o
modelach liniowych. Sterowalnos¢ i obserwowalno$¢ obiektow. Stabilizowalnos¢ i wykrywalnos¢. Wielowymiarowe
obserwatory i regulatory. Synteza obserwatora niepetnego rzedu. Teoria stabilnosci nieliniowych, wielowymiarowych uktadéw
dynamicznych. Rodzaje punktéw i podrozmaitosci osobliwych. Metody Lapunowa badania stabilnosci uktadéw dynamicznych
nieliniowych. Wskazniki jakosci sterowania ? przyktady. Deterministyczne zadania optymalizacji sterowania. Projektowania
systemow sterowania optymalnego przy typowych wskaznikach jako$ci metodami wariacyjnymi, warunki transwersalnosci.
Rola wiezéw rownosciowych i ograniczen nieréwnosciowych, sterowani dopuszczalne. Zastosowanie metody mnoznikéw
Lagrange?a oraz metody Kuhna-Tuckera. Zasada maksimum. Sterowanie czaso-optymalne. Réwnanie Hamiltona-Jacobiego-
Bellmanna. Programowanie dynamiczne. Synteza regulatora dla obiektu liniowego przy kwadratowym wskazniku jakosci.

Literatura podstawowa:

1. Tadeusz Kaczorek, Teoria sterowania, tom1, PWN, Warszawa 1977r.

2. F. Verhulst, Nonlinear Differential Equations and Dynamical Systems, Springer, Berlin 1996.

3. K. Rumatowski, A, Krolikowski, A. Kasifski. Optymalizacja Uktadéw Sterowania. Zadania. WNT Warszawa, 1984

Literatura uzupetniajaca:
1. J. Zabczyk, Zarys matematycznej teorii sterowania, PWN, Warszawa 1991.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Udziat w zajeciach wyktadowych 30
2. Udziat w zajeciach éwiczeniowych 15
3. Przygotowanie do ¢éwiczen 18
4. Przygotowanie do zaliczeania/egzaminu 15
5. Udziat w zaliczeniu/egzaminie 2

Obcigzenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 80
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 47 2
Zajecia o charakterze praktycznym 0
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