Advanced control methods - course description

General information

Course name Advanced control methods

Course ID 06.0-WE-AutD-ZMS

Faculty Eaculty of Computer Science, Electrical Engineering and Automatics
Field of study Automatic Control and Robotics / Computer Control Systems
Education profile academic

Level of studies Second-cycle studies leading to MSc degree

Beginning semester winter term 2019/2020

Course information

Semester 2

ECTS credits to win 5

Course type obligatory

Teaching language polish

Author of syllabus ® dr hab. inz. Wojciech Paszke, prof. UZ

Classes forms

The class form Hours per semester (full-time)  Hours per week (full-time) Hours per semester (part-time)  Hours per week (part-time) Form of assignment
Lecture 30 2 18 1,2 Exam
Laboratory 30 2 18 1,2 Credit with grade

Aim of the course
1. Zapoznanie studentéw ze wspdtczesnymi metodami projektowania uktadow sterowania opartymi o metody optymalizacyjne.

2. Uksztattowania wsréd studentéw zrozumienia wptywu niepewnosci modelu i zewnetrznych zaktdcer oraz spob6w ich minimalizacji.

3. Zapoznanie studentéw z metodami formutowania i rozwigzywania probleméw projektowania sterownikow statycznych i dynamicznych z uzyciem liniowych nierdwnosci
macierzowych.

Prerequisites
Teoria Sterowania. Metody optymalizacji.

Scope
Wprowadzenie do optymalizacyjnej analizy i syntezy regulatoréw. Definicja norm H2 oraz Hinfdla systeméw i sygnatéw. Formutowanie probleméw sterowania jako probleméw
optymalizacyjnych. Oprogramowanie do rozwigzywania zadan optymalizacji wypuktej w teorii sterowania.

Zastosowanie liniowych nieréwnosci macierzowych w teorii sterowania. Problemy stabilnosci i stabilizacji w postaci liniowych nierdwnosci macierzowych. Synteza
wielokryterialnych regulatoréw od stanu.

Analiza odpornos$ci uktadéw sterowania. Minimalizacja wptywu zaktécer z uzyciem norm H2 oraz Hinf. Projektowanie statycznych regulatoréw od stanu i od wyjscia z uzyciem
liniowych nieréwnosci macierzowych. Rozszerzenie warunkéw do przypadku wystepowania niepewnos$ci modelu oraz zaktdcen. Projektowanie regulatora z dodatkowym
integratorem.

Projektowanie regulatoréw dynamicznych. Formutowanie projektowania jako zadania optymalizujacego. Rozszerzenia procedur projektowania do przypadkéw wystepowania
niepewnosci parametréw modelu oraz zaktécen. Minimalizacja normy H2 oraz Hinf.

Projektowanie regulatoréw dyskretnych dla obiektow dyskretnych zuzyciem metod optymalizacyjnych. Regulatory statyczne i dynamiczne dla obiektéw dyskretnych.

Teaching methods
Wyktad: wyktad konwencjonalny (multimedialny)

Laboratorium:¢wiczenia laboratoryjne, praca w grupach

Learning outcomes and methods of theirs verification

Outcome description Outcome symbols Methods of verification The class form
Ma wiedze o wspdtczesnych metodach projektowania uktadéw sterowania ® K. W13 ® an exam - oral, descriptive, test ¢ Lecture
¢ K03 and other
® KU16 ® an ongoing monitoring during

classes


https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/

Outcome description
Rozumie wptyw niepewnosci modelu obiektu regulacji i zaktdcen na jakosé
sterowania

Potrafi sformutowa¢ w formie liniowych nieréwnosci macierzowych warunki
istnienia sterownikéw dla wybranych klas uktadéw ciagtych i dyskretnych.

Assignment conditions

Wyktad: warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnej oceny z egzaminu przeprowadzonego w formie pisemne;j.

Outcome symbols

K_U04
KU1l

Methods of verification

aquiz
an ongoing monitoring during
classes

aquiz

an exam - oral, descriptive, test
and other

an ongoing monitoring during
classes

carrying out laboratory reports

The class form
¢ Laboratory

® Lecture
¢ Laboratory

Laboratorium: warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen wystawianych za wykonanie przez studentéw zadan rachunkowych oraz sprawozdan.

Sktadowe oceny koricowej: wyktad 50% + laboratorium 50%

Recommended reading

1. Wojciech Kozirski. Projektowanie regulatoréw. Wybrane metody klasyczne i optymalizacyjne. Wydawnictwo: OWPW.2004

2. S.Boyd, L. EIGhaoui, E. Feron, V. Balakrishnan. Linear Matrix Inequalities in System and Control Theory. SIAM, 1994.

3. L. El-Ghaoui, S.Niculescu. Advances In Linear Matrix Inequality Methods In Control. SIAM 2000.

Further reading

1.R.C. Dorf, R.H. Bishop, Modern control system, Pearson Education, Inc. London, 2008.

2.R.F. Stengel, Optimal Control and Estimation, Dover Publications, Mineola, N.Y., 1994
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