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GDANSKA

Nazwa i kod przedmiotu

Filtry Kalmana i sterowanie w warunkach losowych, PG_00064517

Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiéw

luty 2027 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2026/2027

Poziom ksztatcenia Il stopnia Grupa zaje¢ Grupa zaje¢ fakultatywnych
Grupa zaje¢ specjalnosciowych
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 polski

Semestr studiow 1 Liczba punktow ECTS 2.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektroniki, Telekomunikacji i Informatyki -> Katedra Sygnatéw i

Systemdw

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

drinz. Artur Gancza

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Piotr Kaczmarek

drinz. Artur Gancza

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ [15.0 0.0 0.0 15.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywno$¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |30 4.0 16.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentéw z metodami projektowania uktadéw regulacji dziatajgcych w warunkach losowych.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_WO01] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu matematyke
w zakresie niezbednym do
formutowania i rozwigzywania
ztozonych zagadnien zwigzanych
z kierunkiem studiéw

Studenci rozumiejg zasade
dziatania estymaciji
minimalnowariancyjnej, rozumiejg
sposob dziatania filtru Kalmana
oraz jego wybranych modyfikacji.
Studenci rozumiejg dziatanie
sterowania
minimalnowariancyjnego oraz
znajg witasciwosci takich
sterownikéw. Studenci rozumieja
jak wnioskowanie Bayesowskie
moze zosta¢ wykorzystane w
taczeniu efektéw dziatania
réznych algorytmow.

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_WO02] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu wybrane
prawa i zjawiska fizyczne oraz
metody i teorie wyjasniajace
ztozone zaleznosci miedzy nimi,
stanowigce zaawansowang
wiedze ogding z dziedziny nauk
technicznych, zwigzang z
kierunkiem studiow

Studenci znajg podstawowe
rodzaje procesow losowych i
problemy decyzyjne Markowa.
Studenci rozumiejg zasade
wnioskowania Bayesowskiego.

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujacych w praktyce

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU4] Ocena umiejgtnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

Zasady regulacji minimalnowariancyjnej (MV)

Regulatory MV dla obiektéw ARMAX

Stabilno$¢ regulatoréow MV

Réwnania diofantyczne i sposoby ich rozwigzywania

Sledzenie zadanego sygnatu

Ograniczenia i wady regulatorow MV

Sterowanie typu MA

Zasady regulacji liniowo-kwadratowej (LQ)

Projektowanie regulatoréw LQ

10. Estymacja minimalnowariancyjna zasady i podstawowe wyniki

11. Wstep do filtracji Kalmana rozktady warunkowe wektorowych zmiennych gaussowskich
12. Predykcja, filtracja i wygtadzanie sygnatow

13. Predyktor i filtr Kalmana podstawowe zaleznosci

14. Wiasnosci filtru Kalmana

15. Stacjonarny filtr Kalmana filtr Wienera

16. Filtr Kalmana jako optymalny obserwator stanu

17. Zastosowanie filtru Kalmana do $ledzenia obiektéw latajgcych

18. Zabezpieczenia numeryczne stosowane przy realizacji filtrow Kalmana
19. Rozszerzony filtr Kalmana

Zastosowanie rozszerzonego filtru Kalmana do lokalizacji platformy mobilnej
21. Regulatory liniowo-kwadratowe (LK) w przestrzeni stanéw
Twierdzenie o separacji w teorii regulatoréw liniowo-kwadratowych
Analiza odpornosci regulatoréw LK

tancuchy Markova

. Metody estymaciji oparte o wiele modeli

©CONoOOrWN =

Tresci przedmiotu - projekt

1. Filtra Kalmana w estymac;ji stanu obiektu stacjonarnego.

2. Filtr Kalmana w estymaciji stanu stacjonarnego obiektu nieliniowego.
3. Laczenie rezultatéw dziatania wielu filtrow Kalmana.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposodb oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Kolokwium w czasie semestru 52.0% 100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur B. D. O. Anderson & Moore J. B., "Optimal Filtering", Dover

Publications, 2005

Uzupetniajaca lista lektur Blackman S. & Poppoli R., "Design and Analysis of Modern Tracking

Systems", Artech House, 1999

Adresy eZasobow

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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