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Sterowanie procesami nieliniowymi [N2AiIR1-ISA>PO1-SPN]
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Kierunek studiow Rok/Semestr

Automatyka i robotyka 1/2

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

Inteligentne systemy automatyki ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
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niestacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne (np. online)
10 20 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy
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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy przedmiot powinien posiada¢ wiedze i umiejetnosci z zakresu podstaw automatyki
i teorii sterowania, w szczegoélnosci umiejetnos$¢ analizy liniowych uktadéw dynamicznych oraz
projektowania podstawowych liniowych uktadéw regulacji.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom wiedzy na temat specyfiki uktadéw nieliniowych i umiejetnosci analizy takich
uktaddéw. Zapoznanie studentéw z wazniejszymi podejsciami do sterowania w przypadku obiektéw
nieliniowych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania w szczegolnosci modeli nieliniowych
[K2_WS5]

2. Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréw automatyki i robotyki w
szczegolnosci wiedze w zakresie systeméw zdalnych oraz systemow czasu rzeczywistego [K2_W_3,
K2_W10]



Umiejetnosci

1. Potrafi wyznacza¢ modele systemow i procesdw, rowniez nieliniowych, a takze wykorzystywacé je do
celéw analizy i projektowania uktadéw sterowania [K2_U10]

2. Potrafi dokonac identyfikacji elementéw i uktadéw sterowania oraz sformutowac specyfikacje projektowag
ztozonego systemu sterowania z uwzglednieniem aspektoéw pozatechnicznych a takze zaprogramowac
specjalizowane systemy [K2_U21, K2_U12]

3. Potrafi projektowac uktady sterowania dla ztozonych i nietypowych systemow z uwzglednieniem
nieliniowosci [K2_U27]

Kompetencje spoteczne

1. Posiada swiadomos$¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z literaturg w zakresie implementowanych rozwigzan [K2_K4]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wiedza nabyta w ramach wyktadu weryfikowana jest przez test koncowy zawierajgcy 20-40 pytan
zamknietych.

Umiejetnosci nabyte w ramach ¢wiczen laboratoryjnych weryfikowne sg poprzez: sprawdziany i testy
pisemne, ocene wiedzy i umiejetnosci podczas wykonywania ¢wiczen, a takze ocene przygotowywanych
indywidualnie przez studentéw sprawozdan z ¢wiczen.

Tresci programowe

Przyktady procesow nieliniowych. Zjawiska wystepujgce w uktadach nieliniowych. Analiza stabilnosci
metodami analitycznymi i graficznymi. Minimalnofazowos¢ w uktadach nieliniowych. Sterowalno$¢ i
obserwowalnos¢ w uktadach nieliniowych. Linearyzacja przez sprzezenie zwrotne. Metody sterowania
oparte na linearyzacji i problem ograniczenh. Dyskretyzacja modeli nieliniowych. Metody oparte
bezposrednio na modelu nieliniowym i optymalizacji: algorytmy sterowania predykcyjnego, wybrane
sposoby rozwigzywania zadania optymalizacji. Wprowadzenie do innych wybranych podej$é
wykorzystywanych w projektowaniu algorytmow sterowania, w tym: sterowanie slizgowe (sliding mode
control), przeprojektowanie Lapunowa (Lapunov redesign), metoda catkowania wstecznego
(backstepping).

Metody dydaktyczne

1. Wykitad: prezentacja interaktywna uzupetniana przyktadami rozwigzywanymi na tablicy, pobudzanie
studentow do aktywnego udziatu w zajgciach

2. Cwiczenia laboratoryjne: ¢wiczenia praktyczne wykonywane przez studentéw na komputerach, zgodnie
z poleceniami przedstawianymi przez prowadzgcego. Studenci zachecani sg do samodzielnego myslenia,
analizy i rozwigzywania probleméw sterowania dla réznych rodzajéw proceséw nieliniowych.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta



Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 45 1,50

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




