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Wymagania wstepne

Zna i rozumie w pogtebionym stopniu wybrane dziaty matematyki [K2_WO01] Ma zaawansowang i
pogtebiong wiedze w zakresie metod analizy i projektowania systeméw sterowania [K2_W02] Ma
uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze szczegotowg w zakresie projektowania i analizy
systeméw optymalnych [K2_WO03] Ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz
identyfikacji systemow liniowych i nieliniowych [K2_WO08] Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania
ztozonego i nietypowego zadania inzynierskiego i prostego problemu badawczego oraz zaimplementowac,
przetestowac i uruchomié go w wybranym Srodowisku programistycznym dla wybranych systemow
operacyjnych [K2_UO07] Jest gotow do krytycznej oceny odbieranych tresci. Rozumie potrzebe i zna
mozliwosci ciggtego doksztatcania sie - podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych,
potrafi inspirowaé i organizowaé proces uczenia sie innych oséb [K2_K01]

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami i algorytmami sterowania
adaptacyjnego oraz teorig i metodykg sterowania odpornego. Omawiane sg gtéwnie metody dyskretne
sterowania adaptacyjnego oraz ciggte sterowania odpornego.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza:

Ma zaawansowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod analizy i projektowania systemow sterowania
[K2_WT7]

Ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze z zakresu systemdéw adaptacyjnych [K2_W09]

Umiejetnosci:

Potrafi wyznacza¢ modele prostych systemdw i procesow, a takze wykorzystywac je do celow analizy i
projektowania uktadow automatyki i robotyki [K2_U10]

Potrafi projektowac uktady sterowania dla ztozonych i nietypowych systemow wielowymiarowych;
potrafi Swiadomie wykorzystywaé standardowe bloki funkcjonalne systeméw automatyki oraz
ksztattowac wtasnosci dynamiczne torow pomiarowych [K2_U27]

Kompetencje spoteczne:

Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie - podnoszenia kompetenciji zawodowych,
osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie innych oséb [K2_K1]
Jest gotdw do myslenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy [K2_KS5]

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

WYKLAD:

Zaliczenie (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu sterowania adaptacyjnego w formie egzaminu
pisemnego.

CWICZENIA LABORATORYJNE:

Sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu metod i algorytmow sterowania adaptacyjnego i
odpornego, za pomocg sprawozdan, kohczgce sie zadaniem grupowym (praca w zespotach).

Zaliczenie od 50% maksymalnej liczby punktow.

Tresci programowe

Przeglad metod sterowania adaptacyjnego dla uktadéw deterministycznych i stochastycznych. Identyfikacja
w uktadzie zamknietym. Metody sterowania posredniego i bezposredniego. Sterowanie z programowag
zmiang wzmochienia. Zagadnienie odpornosci, hiepewnosci, wtgczania niepewnosci do schematu
blokowego, synteza regulatora odpornego.

Tematyka zaje¢

WYKLAD:

Model procesu. Skutki zmian parametrow procesu. Podziat metod sterowania adaptacyjnego. Sterowanie
adaptacyjne z modelem odniesienia. Reguta MIT. Metoda Lapunowa. Regulatory adaptacyjne dla uktadow
deterministycznych: sterowanie z lokowaniem biegundéw, sterowanie z modelem odniesienia. Posrednie
sterowanie adaptacyjne. Bezposrednie regulatory self-tuning. Problem zakt6cen o znanych
charakterystykach. Sterowanie z programowg zmiang wzmocnienia. Sterowanie minimalnowariancyjne.
Regulator z ruchoma srednig. Unifikacja bezposrednich regulatoréw typu self-tuning. Sterowanie
predykcyjne. Auto-tuning regulatora PID. Cel sterowania odpornego. Optymalne ksztattowanie sygnatu
zadanego. Optymalne odrzucanie zaktécen. Zadanie odpornej stabilnosci. Rodzaje niepewnosci.
Wytgczanie niepewnos$ci ze schematéw blokowych. Testy odpornej stabilnosci. Nominalne wymagania
jakosciowe. Odporna jakos¢. Twierdzenie o matym wzmocnieniu. Sformutowanie problemu sterowania
H_inf, Synteza regulatora odpornego w

programie Matlab.

CWICZENIA LABORATORYJNE:

Symulacja komputerowa w srodowisku MATLAB/SIMULINK podstawowych algorytméw sterowania
adaptacyjnego i odpornego z wykorzystaniem rekursywnych metod estymaciji parametréw. Prezentacje
multimedialne wraz z konsultacjg rozwigzan uktadow sterowania adaptacyjnego. Pokaz dziatania uktadow
regulacji adaptacyjnej na stanowisku fizycznym. Zaprojektowanie uktadu regulacji adaptacyjnej oraz
odpornej wraz z wykonaniem dokumentaciji.

Metody dydaktyczne
WYKLAD:



Wyktad z prezentacjg multimedialng (rysunki, zdjecia) uzupetniany przyktadami podawanymi na tablicy;
wyktad uzupetniony materiatami do samodzielnego studiowania w systemie eKursy; teoria przedstawiana w
powigzaniu z aktualng wiedzg studentow oraz praktyka; przedstawianie nowego tematu poprzedzone
przypomnieniem tresci powigzanych, znanych studentom z innych przedmiotéw.

CWICZENIA LABORATORYJNE:

Rozwigzywanie przyktadowych zadan w zespotach; szczegétowe recenzowanie rozwigzan zadan przez
prowadzgcego ¢wiczenia i dyskusje nad komentarzami; eksperymenty obliczeniowe.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 62 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 38 1,50
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




