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Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z algebry liniowej,
rachunku macierzowego, analizy matematycznej i rachunku rézniczkowego, podstaw teorii modelowania
systemow dynamicznych oraz podstaw sterowania optymalnego systeméw liniowych. Umiejetnosci:
Powinien posiada¢ umiejetnosc¢ rozwigzywania podstawowych zadan z zakresu teorii sterowania i regulacji
automatycznej oraz umiejetnos$¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien réwniez
rozumie¢ koniecznosc¢ poszerzania swoich kompetencji. Kompetencje Spoteczne: W zakresie kompetenciji
spotecznych prezentowacé takie postawy jak: uczciwos$¢, odpowiedzialnosé, wytrwato$é, ciekawosé
poznawcza, kreatywnos¢, kultura osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu

1. Umiejetnosc analizy uktadéw nieliniowych pod kgtem sterowalnosci i obserwowalnosci 2. Znajomosé
metod optymalizacji dynamicznej bez i z ograniczeniami uktaddéw nieliniowych 3. Parametryzacja modeli 4.
Umiejetnos¢ opracowania strategii sterowania suboptymalnego SDRE 5. Umiejetnos¢ opracowania
strategii sterowania czasooptymalnego i z minimalng energig 6. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci
pracy zespotowej poprzez realizacje elementow projektu i potgczenie ich w catosé

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza:

1. Wiedza z zakresu wybranych dziatbw matematyki niezbedng do formutowania i rozwigzywania
ztozonych zadanh z zakresu teorii optymalizacji i sterowania optymalnego.

2. Wiedza z zakresu modelowania nieliniowych systemdw dynamicznych i ich parametryzacji

3. Wiedza z zakresu teorii optymalizacji oraz projektowania i analizy algorytmoéw optymalizacyjnych w
tym sterowania suboptymalnego.

4. Zna wybrane metody optymalizacji stosowane do rozwigzywania probleméw programowania
matematycznego liniowego i nieliniowego, problemow sterowania optymalnego i suboptymalnego.

Umiejetnosci:

1. Umiejetnosc¢ korzystania z informacji literaturowych i innych zrédet w jezyku polskim i angielskim

2. Budowanie modeli prostych systemdw dynamicznych nieliniowych

3. Przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan optymalizacyjnych, umiejetno$¢ dostrzegania ich aspektow
pozatechnicznych (w tym srodowiskowych, ekonomicznych i prawnych)

4. Dob6r odpowiednich metod rozwigzywania probleméw optymalizacyjnych

5. Umiejetnos¢ poprawnego rozwigzywania prostych problemoéw z zakresu optymalizaciji i sterowania
suboptymalnego

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumienie potrzeby i mozliwosci ciggtego doksztatcania sie, podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych

2. Swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych i skrupulatnego
zapoznania sie z podejmowang problematykag

3. Umiejetnos¢ myslenia i dziatania w sposob kreatywny i przedsigbiorczy

4. Swiadomos$¢ spotecznej studenta uczelni technicznej, rozumienie potrzeby i mozliwo$¢ dalszego
przekazywania pozyskanej wiedzy i umiejetnosci

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

Ocena podsumowujgca w zakresie wyktadow dotyczy weryfikacji zatozonych efektow ksztatcenia, tzn.
ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym o charakterze problemowym.

W zakresie ¢wiczenh laboratoryjnych weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest
przez ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne, przy tablicy), ponadto poprzez ocene
nabytej wiedzy i umiejetnosci poprzez jedno lub dwa kolokwia w semestrze.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Modelowanie uktadéw nieliniowych

Sterowalno$¢ i obserwowalnos¢ uktadéw nieliniowych

Parametryzacja uktadéw nieliniowych, linearyzacja dynamiczna.

Sterowanie zalezne od stanu SDRE ze skonczonym oraz nieskonczonym horyzontem czasowym. Warunki
konieczne i wystarczajgce. Metody rozwigzywania zagadnienia. Linearyzacja uktadu zamknietego o
strukturze optymalne;j.

Zalezne od stanu rownanie rozniczkowe Riccatiego. Rodzaje, metody rozwigzywania.

Cwiczenia laboratoryjne prowadzone sg w formie pietnastu 2-godzinnych spotkan. Do kazdego
spotkania obowigzuje przygotowanie z jednego tematu. Podczas laboratorium studenci rozwigzujg
zadania z zakresu materiatu przedstawionego na wyktadach.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

Metody dydaktyczne:
1. wyktad: wyktad na tablicy wspomagany prezentacjg multimedialng z przyktadami
2. laboratorium: rozwigzywanie zadan, ¢wiczenia praktyczne, dyskusja
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 15 1,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




