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Karta przedmiotu

POLITECHNIKA
GDANSKA

Nazwa i kod przedmiotu

Teoria sterowania, PG_00067501

Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2026 r. Rok akademicki realizaciji 2027/2028

przedmiotu

Poziom ksztalcenia

| stopnia - inzynierskie Grupa zajec’: Grupa zaje¢ obowigzkowych z

zakresu kierunku studiéw

Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogdlnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni
Rok studiow 2 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 4 Liczba punktow ECTS 3.0
Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

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

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
Liczba godzin zaje¢ |30.0 15.0 0.0 0.0 0.0 45
W tym liczba godzin zajg¢ na odlegtos¢: 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 7.0 23.0 75
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zdobycie umiejetnosci modelowania, analizy i projektowania uktadoéw sterowania, co
stanowi podstawe do dalszych zastosowan w inzynierii automatyki i robotyki. Przedmiot obejmuje
zaawansowane metody analizy i projektowania uktadéw dynamicznych w przestrzeni stanu oraz
zagadnienia zwigzane z uktadami nieliniowymi. Wykfady koncentrujg sie na modelach stanowych uktadéw
liniowych, analizie sterowalnosci i obserwowalnosci, diagonalizacji ukladéw oraz projektowaniu regulatorow
ze sprzezeniem od stanu i obserwatorow stanu. Omawiane sg takze podstawowe zagadnienia uktadow
nieliniowych, w tym metody badania stabilnosci z wykorzystaniem funkcji Lapunowa. Cwiczenia rachunkowe
pozwolg studentom na praktyczne zastosowanie metod matematycznych, takich jak linearyzacja, analiza
stabilnosci oraz wyznaczanie trajektorii stanow.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_UO01] potrafi wykorzystywac
posiadang wiedze matematyczng
przy formutowaniu i
rozwigzywaniu ztozonych i
nietypowych problemoéw
zwigzanych z kierunkiem studiow
oraz innowacyjnie wykonywac
zadania w warunkach nie w pemni
przewidywalnych poprzez:

— witasciwy dobor zrédet oraz
informacji z nich pochodzacych,
dokonywanie oceny, krytycznej
analizy i syntezy tych informaciji,
— dobor oraz stosowanie
wiasciwych metod i narzedzi

Student potrafi projektowac uktady
sterowania obiektami liniowymi i
nieliniowymi z wykorzystaniem
metod nowoczesnej teorii
sterowania

[SUZ2] Ocena umiejetnosci analizy
informaciji

[K6_WO01] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu
matematyke w zakresie
niezbednym do formutowania i
rozwigzywania prostych
zagadnien zwigzanych z
kierunkiem studiow

Student potrafi wykorzysta¢
narzedzia matematyczne z
zakresu analizy matematycznej
oraz algebry liniowej do
projektowania uktadéw regulaciji.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_UO03] potrafi zaprojektowac,
zgodnie z zadang specyfikacja,
oraz wykonac typowe dla kierunku
studiow proste urzgdzenie, obiekt,
system lub zrealizowa¢ proces,
uzywajgc odpowiednio dobranych
metod, technik, narzedzi i
materiatéw, korzystajac ze
standardéw i norm inzynierskich,
stosujgc wiasciwe dla kierunkow
studiéw technologie i
wykorzystujgc doswiadczenie
zdobyte w Srodowisku zajmujgcym
sie zawodowo dziatalnoscig
inzynierska

Student potrafi projektowac uktady
regulacji bazujgce na sprzezeniu
od zmiennych stanu.

[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikéw
realizacji zadania

[K6_W21] zna i rozumie
podstawowe metody
podejmowania decyzji oraz
metody i techniki projektowania i
eksploatacji systemow regulacji
automatycznej i sterowania,
zastosowania komputeréw do
sterowania i monitorowania
systemoéw dynamicznych.

Student potrafi dokonywac analizy
jakosci sterowania wedtug
wybranych kryteriow

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad
WYKLAD:

Wprowadzenie do teorii sterowania w przestrzeni stanu

Opisy matematyczne uktadéw dynamicznych modele wejscie-wyjscie vs. modele stanowe
Przestrzen stanu definicje, notacja, podstawowe pojecia

Réwnania stanu uktadéw liniowych

Rozwigzanie ukfadéw liniowych macierz wyktadnicza i odpowiedz czasowa
Sterowalnos$¢ uktadow dynamicznych

Obserwowalnos$¢ uktadéw dynamicznych

Diagonalizacja uktadéw dynamicznych

Transformacje wspotrzednych sprzezenie zwrotne a struktura uktadu

Projektowanie regulatoréw ze sprzezeniem od stanu

Projektowanie obserwatoréw stanu (obserwator Luenbergera)

Uktady dynamiczne ze sprzezeniem obserwatorregulator

Modelowanie i analiza uktadéw nieliniowych

Linearyzacja uktadéw nieliniowych w otoczeniu punktu pracy

Analiza stabilnosci uktadéw dynamicznych

Stabilnos¢ uktadow nieliniowych funkcje Lapunowa

Projektowanie uktadéw nieliniowych podstawowe podejscia i ograniczenia
Modelowanie trajektorii stanéw analiza ruchow ukfadu w przestrzeni fazowej
Wykorzystanie metody funkcji opisujgcej do okreslenie parametréw cyklu granicznego
Zagadnienia praktyczne modelowanie obiektow technicznych (robot, silnik, uktad pozycjonowania)
Podsumowanie wyktadu integracja wiedzy i przykiady zastosowan w inzynierii

Cwiczenia:

Przeksztatcanie modeli wejsciewyjscie do postaci przestrzeni stanu
Wyznaczanie odpowiedzi czasowej uktadu liniowego

Analiza sterowalnosci i obserwowalnosci uktadéw

Diagonalizacja macierzy stanu i transformacja do postaci diagonalne;j
Projektowanie sprzezenia zwrotnego od stanu metodg rozmieszczenia biegunow
Projektowanie obserwatora Luenbergera

Ziozenie ukiadu z regulatorem i obserwatorem uktad sprzezony

Linearyzacja uktadu nieliniowego w otoczeniu punktu réwnowagi

Badanie stabilnosci lokalnej i globalnej uktadu nieliniowego metodami Lapunowa
Wyznaczanie trajektorii stanéw i analiza fazowa uktadu dynamicznego
Wyznaczanie parametréw cyklu granicznego za pomoca metody funkcji opisujgce;.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wiedza z zakresu przedmiotéw: Algebra liniowe, Podstawy automatyki

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Egzamin z teorii

60.0%

50.0%

Cwiczenia rachunkowe

60.0%

50.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Katsuhiko Ogata Modern Control Engineering

Janusz Nowakowski Podstawy Automatyki tom 2

Uzupetniajaca lista lektur

Karl Astrom, Richard Murray Feedback Systems An Introduction for

Scientists and Engineers

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Data wygenerowania:
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