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Wykładowcy

Wymagania wstępne
Zna i rozumie w pogłębionym stopniu wybrane działy matematyki [K2_W01] Ma zaawansowaną i 
pogłębioną wiedzę w zakresie metod analizy i projektowania systemów sterowania [K2_W02] Ma 
uporządkowaną i podbudowaną teoretycznie wiedzę szczegółową w zakresie projektowania i analizy 
systemów optymalnych [K2_W03] Ma uporządkowaną i pogłębioną wiedzę z zakresu modelowania oraz 
identyfikacji systemów liniowych i nieliniowych [K2_W08] Potrafi skonstruować algorytm rozwiązania 
złożonego i nietypowego zadania inżynierskiego i prostego problemu badawczego oraz zaimplementować, 
przetestować i uruchomić go w wybranym środowisku programistycznym dla wybranych systemów 
operacyjnych [K2_U07] Jest gotów do krytycznej oceny odbieranych treści. Rozumie potrzebę i zna 
możliwości ciągłego dokształcania się – podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i społecznych, 
potrafi inspirować i organizować proces uczenia się innych osób [K2_K01]

Cel przedmiotu
Celem przedmiotu jest zapoznanie studentów z podstawowymi metodami i algorytmami sterowania 
adaptacyjnego oraz teorią i metodyką sterowania odpornego. Omawiane są głównie metody dyskretne 
sterowania adaptacyjnego oraz ciągłe sterowania odpornego.

Przedmiotowe efekty uczenia się
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Wiedza
Ma zaawansowaną i pogłębioną wiedzę w zakresie metod analizy i projektowania systemów sterowania 
[K2_W7] 
Ma uporządkowaną i pogłębioną wiedzę z zakresu systemów adaptacyjnych [K2_W9] 
Umiejętności
Potrafi wyznaczać modele prostych systemów i procesów, a także wykorzystywać je do celów analizy i 
projektowania układów automatyki i robotyki [K2_U10]
Potrafi projektować układy sterowania dla złożonych i nietypowych systemów wielowymiarowych; potrafi 
świadomie wykorzystywać standardowe bloki funkcjonalne systemów automatyki oraz kształtować 
własności dynamiczne torów pomiarowych [K2_U27] 
Kompetencje społeczne
Rozumie potrzebę i zna możliwości ciągłego dokształcania się – podnoszenia kompetencji zawodowych, 
osobistych i społecznych, potrafi inspirować i organizować proces uczenia się innych osób [K2_K1]
Jest gotów do myślenia i działania w sposób przedsiębiorczy [K2_K5] 

Metody weryfikacji efektów uczenia się i kryteria oceny
Efekty uczenia się przedstawione wyżej weryfikowane są w następujący sposób:
Efekty uczenia się przedstawione wyżej weryfikowane są w następujący sposób:
WYKŁAD: 
Zaliczenie (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu sterowania adaptacyjnego w formie egzaminu 
pisemnego. 
ĆWICZENIA LABORATORYJNE: 
Sprawdzenie praktycznych umiejętności z zakresu metod i algorytmów sterowania adaptacyjnego i 
odpornego, za pomocą sprawozdań, kończące się zadaniem grupowym (praca w zespołach). 

Treści programowe
Przegląd metod sterowania adaptacyjnego dla układów deterministycznych i stochastycznych. Identyfikacja 
w układzie zamkniętym. Metody sterowania pośredniego i bezpośredniego. Sterowanie z programową 
zmianą wzmocnienia. Zagadnienie odporności, niepewności, włączania niepewności do schematu 
blokowego, synteza regulatora odpornego.

Tematyka zajęć
WYKŁAD:
Model procesu. Skutki zmian parametrów procesu. Podział metod sterowania adaptacyjnego. Sterowanie 
adaptacyjne z modelem odniesienia. Reguła MIT. Metoda Lapunowa. Regulatory adaptacyjne dla układów 
deterministycznych: sterowanie z lokowaniem biegunów, sterowanie z modelem odniesienia. Pośrednie 
sterowanie adaptacyjne. Bezpośrednie regulatory self-tuning. Problem zakłóceń o znanych 
charakterystykach. Sterowanie z programową zmianą wzmocnienia. Sterowanie minimalnowariancyjne. 
Regulator z ruchomą średnią. Unifikacja bezpośrednich regulatorów typu self-tuning. Sterowanie 
predykcyjne. Auto-tuning regulatora PID. 
Cel sterowania odpornego. Optymalne kształtowanie sygnału zadanego. Optymalne odrzucanie zakłóceń. 
Zadanie odpornej stabilności. Rodzaje niepewności. Wyłączanie niepewności ze schematów blokowych. 
Testy odpornej stabilności. Nominalne wymagania jakościowe. Odporna jakość. Twierdzenie o małym 
wzmocnieniu. Sformułowanie problemu sterowania H_inf, Synteza regulatora odpornego w programie 
Matlab. 
Aktualizacja 2021: przykłady.
ĆWICZENIA LABORATORYJNE:
Symulacja komputerowa w środowisku MATLAB/SIMULINK podstawowych algorytmów sterowania 
adaptacyjnego i odpornego z wykorzystaniem rekursywnych metod estymacji parametrów. Prezentacje 
multimedialne wraz z konsultacją rozwiązań układów sterowania adaptacyjnego. Pokaz działania układów 
regulacji adaptacyjnej na stanowisku fizycznym. Zaprojektowanie układu regulacji adaptacyjnej oraz 
odpornej wraz z wykonaniem dokumentacji.

Metody dydaktyczne
WYKŁAD:
Wykład z prezentacją multimedialną (rysunki, zdjęcia) uzupełniany przykładami podawanymi na tablicy; 
wykład uzupełniony materiałami do samodzielnego studiowania w systemie eKursy; teoria przedstawiana w 
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powiązaniu z aktualną wiedzą studentów oraz praktyką; przedstawianie nowego tematu poprzedzone 
przypomnieniem treści powiązanych, znanych studentom z innych przedmiotów. 
ĆWICZENIA LABORATORYJNE:
Rozwiązywanie przykładowych zadań w zespołach; szczegółowe recenzowanie rozwiązań zadań przez 
prowadzącego ćwiczenia i dyskusje nad komentarzami; eksperymenty obliczeniowe.
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