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Karta przedmiotu

POLITECHNIKA
GDANSKA

Nazwa i kod przedmiotu

Modern Techniques in Control Theory, PG_00047410

Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka (studia w jez. angielskim)

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2022 r.

Rok akademicki realizaciji
przedmiotu

2022/2023

Poziom ksztatcenia Il stopnia Grupa zaje¢ Grupa zaje¢ obowiazkowych z
zakresu kierunku studiow
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposab realizacji na uczelni

Rok studiow 1 Jezyk wyktadowy angielski

Semestr studiow 2 Liczba punktow ECTS 5.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Woydziat Elektroniki, Telekomunikaciji

i Informatyki -> Katedra Systemow Automatyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Piotr Kaczmarek

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Piotr Kaczmarek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |[RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 15.0 0.0 0.0 0.0 45
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |45 10.0 70.0 125

studenta

Cel przedmiotu

Pozna¢ zaawansowane metody sterowania, w szczegélnosci obiektéw MIMO: sterowanie w przestrzeni
stanu, sterowanie predykcyjne, sterowanie odporne.

Pozna¢ fundamentalne ograniczenia systemoéw sterowania.

Data wydruku:

28.04.2024 23:08
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_WO04] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu zasady,
metody i techniki programowania
oraz zasady tworzenia
oprogramowania komputeréw albo
programowania urzadzen lub
sterownikéw wykorzystujacych
mikroprocesory albo inne
elementy lub uktady
programowalne, specyficznych dla
kierunku studiow, a takze
organizacje pracy systemow
wykorzystujgcych komputery lub
te urzadzenia

Student rozumie podstawowe
zagadnienia modelowania.

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[K7_WO05] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu metody
wspomagania proceséw i funkgciji,
specyficzne dla kierunku studiow

Student rozumie przeznaczenie,
zalety oraz wady sterownikow
omawianych na wyktadzie.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_W21] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu metody i
techniki projektowania i
eksploatacji systemoéw regulacji
automatycznej oraz sterowania i
robotyki, jak rowniez
zastosowania komputeréw w
sterowaniu i monitorowaniu
obiektéw dynamicznych.

Student zna pojecie uogdlnionego
obiektu sterowania i potrafi
przedstawic typowe uktady
sterowania w tej postaci.

Student zna pojecie minimalnej
realizacji w przestrzeni stanu i
potrafi znalez¢ takq realizacje dla
transmitancji MIMO.

Student zna metody syntezy
sterownikéw od stanu, w tym
optymalnych, predykcyjnych oraz
odpornych.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_UO01] potrafi wykorzystywac
posiadang wiedze matematyczng
przy formutowaniu i
rozwigzywaniu ztozonych i
nietypowych problemoéw
zwigzanych z kierunkiem studiow,
poprzez:

— wiasciwy dobor informacii
zrodtowych oraz dokonywanie ich
krytycznej analizy, syntezy oraz
tworczej interpretacji i prezentaciji
tych informacji,

— zastosowanie wtasciwych metod
i narzedzi

Student potrafi zaimplementowac
w wybranym $rodowisku
symulacyjnym uktad sterowania
wykorzystujacy sterowniki
omawiane na zajeciach.

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K7_U02] potrafi wykonywac
zadania zwigzane z kierunkiem
studiéw oraz formutowac i
rozwigzywac problemy z
wykorzystaniem nowej wiedzy z
fizyki i innych dziedzin nauki

Student potrafi modelowaé uktady
dynamiczne w przestrzeni stanu i
za pomoca macierzy transmitanciji.
Student zna pojecia zer, zer
odprzegajacych, biegunéw oraz
kierunkow zer i biegunow.

Student potrafi specyfikowaé
niepewnos¢ oraz pozadanag jako$¢
sterowania.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

Tresci przedmiotu

Sterowanie w przestrzeni stanu: modelowanie, sterowalnos¢, obserwowalnos$¢, projektowanie regulatorow
od stanu i obserwatoréw, zasada separaciji.

Sterowanie optymalne: regulatory LQR, LQG, wtasciwosci regulatoréw optymalnych, metoda loop recovery.

Normy systemoéw, Zera i bieguny w uktadach MIMO, Specyfikacja osiggéw, uogdlniony obiekt.

Ograniczenia uktadow sterowania: catka Bodego, zera nieminimalnofazowe, niestabilne bieguny,

opoznienie, niepewnosé.

Sterowanie odporne: warunki odpornej stabilnosci i osiggéw. Synteza regulatoréw odpornych metoda DK-
iteracji, metoda ksztattowania uktadu otwartego.

Sterowanie predykcyjne: algorytmy DMC, GPC, MPC.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Podstawy automatyki, Sterowanie analogowe, Algebra, Analiza matematyczna, Analiza zespolona.

Data wydruku:
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Egzamin

61.0% 50.0%

Zaliczenie ¢wiczenh

50.0%

61.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

W.L. Brogan, Modern Control Theory, Prentice Hall, 1990.

S. Skogestad, I. Postlethwaite, Multivariable Feedback Control:
Analysis and Design, Wiley, 2005.

Uzupetniajaca lista lektur

N.S. Nise, Control Systems Engineering, Wiley

Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe Nie dotyczy
w ramach przedmiotu
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