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Stopien studiow 1

Nazwa przedmiotu

Metody sterowania optymalnego

Kod przedmiotu

MSO

L.aczna liczba godzin

Profil ksztalcenia

18 |Tryb [stacjomarmy  |niestacjonarny
OsbinoakademickiA) |Praktyczny (P)

Forma zaje¢ warsztaty

Jezyk przedmiotu polski

Liczba punktéw ECTS 3
Prowadzacy zajecia

Forma prowadzonych zajeé warsztaty

Wymiar zajeé 18

Stopien naukowy, imie, nazwisko

Wymagania wstepne

Znajomos¢ podstaw automatyki.

ZaloZenia i cele przedmiotu

Poznanie  zwiazkéw  (zaleznoSci  analitycznych i
numerycznych) pomiedzy opisami liniowych ukladow
dynamicznych (SISO i MIMO) w dziedzinach czasowych i
operatorowych. Poznanie  sposobow  wyznaczania
wielomianowych postaci utamkowych (MFD) wymiernych|
macierzy transmitancji w dziedzinach operatorowych
poprzez kanoniczne postacie rownan stanu Luenbergera-
Brunovsky'ego i Hessenberga oraz na podstawie macierzy|
transmitancji zadanych w postaci wymiernej. Poznanie
metod syntezy (klasycznych) ukladéw  sterowania
optymalnego LQR/LQG i modalnego w dziedzinach
czasowych 1 operatorowych, przy dostgpnym i
niedostepnym  wektorze stanu  obiektu.  Poznanie
dynamicznych i statycznych wlasciwosci uktadow regulacji
stalowarto§ciowej, ciaglej 1 dyskretnej, z uzyciem
wielowymiarowych regulatorow modalnych i optymalnych|
LQR/LQG.

Metody dydaktyczne Warsztaty z wykorzystaniem komputerow.
Efekty uczenia si¢ (odniesienie do charakterystyk poziomow Polskiej Odniesienie do Odniesienie do
Ramy Kwalifikacji) efektow dla efektow uczenia
kierunku sie wg Polskiej
Ramy
Kwalifikacji
WIEDZA 01. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie opisu, K W20 P6S WG
— absolwent zna i analizy i syntezy uktadow sterowania K w24 P6S WG _INZ
rozumie: optymalnego i modalnego z liniowymi obiektami
dynamicznymi.
02. Zna podstawowe formy opiséw liniowych jedno- i
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wielowymiarowych (MIMO) uktadow
dynamicznych, w przestrzeni standw i w
dziedzinach operatorowych. Ma wiedz¢ z zakresu
teorii sterowania optymalnego LQ/LQG w
nieskonczonym horyzoncie czasu dla liniowych
obiektow sterowania.

03. Zna metody syntezy uktadow sterowania
optymalnego (LQR/LQG) i modalnego (PP).

01. Umie sformutowa¢ zadanie sterowania,
zaprojektowa¢ wielowymiarowy uktad sterowania
i zoptymalizowa¢ jego dzialanie.

02. Potrafi wyznaczy¢ wielomianowe opisy

UMIEJETNOSCI utamkowe (MFD) liniowych uktadow

— absolwent dynamicznych MIMO w dziedzinach K U14

potrafi: operatorowych i projektowac regulatory
optymalne (LQR/LQG) i modalne (PP) w uj¢ciu
wielomianowym.

03. Potrafi zaprojektowa¢ obserwator Luenbergera
oraz (stacjonarny) filtr Kalmana.

P6S_UW
P6S UW_INZ

01. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci
ciggtego doksztalcania si¢ —
podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i
organizowac proces uczenia si¢ innych osob.

02. Posiada §wiadomo$¢ odpowiedzialno$ci
za prac¢ wlasng oraz gotowosé
podporzadkowania si¢ zasadom pracy w zespole;
potrafi kierowa¢ malym zespotem, wyznaczac
cele 1 okresla¢ priorytety prowadzace do realizacji
zadania.

KOMPETENCIE
SPOLECZNE

— absolwent jest
gotow do

K_KO1
K_KO03

P6S_KK
P6S_KO

Tresci programowe

Lp. Tematyka zajec

Liczba godzin

Forma zaj¢¢ — warsztaty

Przeksztatcanie opisow modeli wielomianowych uktadéw ciaglych i1 dyskretnych.

1 Dyskretyzacja uktadu ciaglego. 3
Projektowanie i badania ukladu sterowania optymalnego z regulatorem ciagtym

2 |LQR/LQG. 4
Synteza i badania ukladu sterowania modalnego z regulatorem zbudowanym na

3 obserwatorze Luenbergera pelnego rzgdu. 4
Synteza i badania ukladéw sterowania dead-beat'owego obiektem dyskretnym w

4 podstawowym i dualnym opisie uktadu z uzyciem niestandardowych i standardowych 3
funkcji Polynomial Toolbox for Matlab.

s Badania uktadéw regulacji stalowartosciowej z uzyciem wczesniej zaprojektowanych 3

regulatorow optymalnych i/lub modalnych.

6 Kolokwium.
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Forma i warunki zaliczenia
przedmiotu

Aktywnos$¢ i sprawdziany w czasie ¢wiczen oraz kolokwium

Metody weryfikacji efektow
uczenia si¢

Nr efektu uczenia si¢
z sylabusa

warsztaty W01-W03, U01-U03, KO1-
K02
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1998.
Naklad pracy studenta
Liczba godzin
Zajecia dydaktyczne 18
Przygotowanie si¢ do zajec 42
Studiowanie literatury 10
Udzial w konsultacjach
Przygotowanie projektu / eseju / prezentacji itp.
Przygotowanie si¢ do egzaminu / zaliczenia 10
Inne
L.ACZNY naklad pracy studenta w godz. 80
Liczba punktow ECTS 3




