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Cel przedmiotu
1. Zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami opisu nieliniowych obiektéw sterowania.

2. Zapoznanie studentéw z metodami analizy i syntezy uktadéw sterowania z czasem ciggtym, bazujgcymi na teorii Lapunowa.
3. Zapoznanie studentéw z metodami formutowania i rozwigzywania probleméw sterowania optymalnego.

Wymagania wstepne

Analiza matematyczna, Algebra liniowa, Technika regulacji automatycznej, Sterowanie procesami ciagtymi

Zakres tematyczny
Roznice pomiedzy uktadami liniowymi a nieliniowymi. Najczesciej spotykane uktady nieliniowe. Reprezentacja w przestrzeni stanéw. Punkt rdwnowagi. Typowe zachowania
uktadéw nieliniowych. Cykle graniczne. Analiza dynamicznych wtasciwosci uktadéw nieliniowych za pomoca ptaszczyzny fazowej.

Uktady nieliniowe drugiego rzedu; graficzna reprezentacja za pomocg portretu fazowego.Punkty osobliwe. Graficzne i numeryczne metody generowania portretu fazowego.
Analiza stabilno$ci uktadéw liniowych z zastosowaniem portretu fazowego. Analiza stabilno$ci uktadéw nieliniowych z zastosowaniem portretu fazowego.

Analiza stabilnosci. R6zne definicje stabilnosci uktadéw nieliniowych. Metoda linearyzacji Lapunowa. Bezposrednia metoda Lapunowa. Analiza globalnej stabilnosci
asymptotycznej. Stabilnos¢ uktadéw nieliniowych o parametrach zmiennych w czasie. Twierdzenia o niestabilnosci. Kryteria stabilnosci absolutnej. Nieliniowo$¢ w sektorze.
Synteza regulatoréw w oparciu o metode Lapunowa.

Sterowanie optymalne. Zadania ciggtego i dyskretnego sterowania optymalnego . Problem sterowania minimalno-czasowego. Zalezno$¢ hamiltonianu od sterowania
ekstremalnego. Zasada maksimum z ograniczeniami na stan. Sprowadzanie zadan sterowania optymalnego do programowania matematycznego. Programowanie dynamiczne.

Formutowanie probleméw analizy i syntezy uktadéw dynamicznych z uzyciem technik optymalizaciji wypuktej z ograniczeniami w postaci nieliniowych nieréwnosci
macierzowych. Wykorzystanie metod Lyapunowa w analizie syntezie uktadéw dynamicznych

Metody ksztatcenia
Wyktad: wyktad konwencjonalny (multimedialny)

Laboratorium:¢wiczenia laboratoryjne, praca w grupach

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢
Rozumie wptyw nieliniowos$ci na charakterystyki statyczne i ® K Uuo4 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
dynamiczne uktadéw ¢ K_U07 ® sprawdzian


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

Opis efektu
Potrafi dokona¢ analizy stabilnosci oraz syntezy sterownika w
oparciu o metody Lapunowa

Ma wiedze o podstawowych metodach analizy stabilno$ci uktadéw
nieliniowych

Potrafi sprowadzi¢ zadanie sterowania optymalnego do problemu
programowania matematycznego

Warunki zaliczenia

Symbole efektéw
® K w04

Metody weryfikacji
® biezaca kontrola na zajeciach
® egzamin - ustny, opisowy, testowy i
inne

® egzamin - ustny, opisowy, testowy i
inne

® biezaca kontrola na zajeciach
® sprawdzian

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

Forma zajeé
® Wyktad
® Laboratorium

* Wyktad

® Laboratorium

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

Sktadowe oceny koricowej: wyktad 50% + laboratorium 50%
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