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Cel przedmiotu
1. Zapoznanie studentéw ze wspdtczesnymi metodami projektowania uktadow sterowania opartymi o metody optymalizacyjne.

2. Uksztattowania wéréd studentéw zrozumienia wptywu niepewnosci modelu i zewnetrznych zaktdcer oraz spobéw ich minimalizacji.

3. Zapoznanie studentéw z metodami formutowania i rozwigzywania problemow projektowania sterownikéw statycznych i dynamicznych z uzyciem liniowych nieréwnosci
macierzowych.

Wymagania wstepne
Teoria Sterowania. Metody optymalizacji.

Zakres tematyczny
Wprowadzenie do optymalizacyjnej analizy i syntezy regulatoréw. Definicja norm H2 oraz Hinfdla systeméw i sygnatéw. Formutowanie problemdw sterowania jako probleméw
optymalizacyjnych. Oprogramowanie do rozwigzywania zadar 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$ci uktadéw sterowania. Minimalizacja wptywu zaktécen z uzyciem norm H2 oraz Hinf. Projektowanie statycznych regulatoréw od stanu i od wyjscia z uzyciem
liniowych nieréwnosci macierzowych. Rozszerzenie warunkdw do przypadku wystepowania niepewnos$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.

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 zajeé


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

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji
Ma wiedze o wspdtczesnych metodach projektowania uktadéw sterowania ® K. W13 ® biezaca kontrola na zajeciach

¢ K_U03 ® egzamin - ustny, opisowy, testowy

® KU16 i inne
Rozumie wptyw niepewnosci modelu obiektu regulacji i zaktécen na jako$é ¢ K.Uuo4 ® biezaca kontrola na zajeciach
sterowania ® KU1 ® sprawdzian
Potrafi sformutowa¢ w formie liniowych nieréwnosci macierzowych ® K. W13 ® biezaca kontrola na zajeciach
warunki istnienia sterownikdw dla wybranych klas uktadéw ciagtych i ® K U04 ® egzamin - ustny, opisowy, testowy
dyskretnych. ¢ KU15 i inne

® KU16 ® sprawdzian

® wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych

Warunki zaliczenia

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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