Zal. nr 4 do ZW

WYDZIAL ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim: Teoria sterowania
Nazwa w jezyku angielskim: Control theory
Kierunek studiow (jesli dotyczy): Automatyka i robotyka
Specjalnos¢ (jesli dotyczy): Automatyzacja Maszyn, Pojazdow i Urzadzen
Stopien studiow i forma: II stopien / stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu ARR022112W
Grupa kurséow NIE
Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium | Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢ 30
zorganizowanych w Uczelni
(ZzZV)
Liczba godzin catkowitego 90
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
W tym liczba punktow
odpowiadajaca zajgciom
o0 charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktow ECTS 1,2
odpowiadajaca zajgciom
wymagajacym bezposredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
W zakresie wiedzy:
1. Zna pojecia stosowane w automatyce, a takze rodzaje uktadow sterowania oraz opis i
charakterystyki elementow i uktadéw automatyki.
2. Ma podstawowg wiedze o uktadach regulacji automatycznej.
W zakresie umiejetnosci:
1. Potrafi przeanalizowa¢ proste uktady sterowania automatycznego oraz sporzadzac i
przeksztatca¢ schematy blokowe uktadow automatyki.
W zakresie kompetencji spotecznych:
1. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej.




CELE PRZEDMIOTU
C1 - Umiejetnos$¢ analizy stabilnosci liniowych i nieliniowych uktadéw sterowania.
C2 - Umiejetnosc¢ projektowania algorytmow sterowania dla réznych modeli obiektow.
C3 - Umiejetnos¢ rozwigzywania liniowo-kwadratowych problemoéw sterowania.
C4 - Umiejetnos¢ formutowania i rozwigzywania zadan sterowania optymalnego.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - Zdobywa wiedzg dotyczaca teorii projektowania algorytmow sterowania w systemie
otwartym i zamknigtym.

PEK_W02 - Zdobywa wiedzg dotyczaca teorii projektowania optymalnych algorytmow sterowania.

PEK_WO03 - Zdobywa wiedze dotyczacg projektowania algorytmdw sterowania obiektami
probabilistycznymi.

PEK_WO04 - Zdobywa wiedzg dotyczaca projektowania algorytmow sterowania wykorzystujacych
techniki "miekkie".

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEK_KO1 — Potrafi dziata¢ samodzielnie opracowujgc ztozone projekty inzynierskie.

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ - wyklad Liczba godzin
Wyl Opisy matematyczne cigglych systemow sterowania. 1
Opisy matematyczne dyskretnych systemow sterowania. 1
Wy2 Sterowanie w systemie otwartym. 1
Sterowanie w systemie zamknig¢tym. 1
Wy3 Sterowalnos¢. Obserwowalnose. 1
Kryterium stabilnosci lokalnej Lapunowa. 1
Kryterium stabilnosci absolutne;. 1
Wy4 -
Problem liniowo-kwadratowy. 1
WYy5 | Sterowanie optymalne - problem deterministyczny. 2
Wy6 | Programowanie dynamiczne. 1
Sterowanie optymalne w uktadzie zamknietym ciaglym. Rownanie
WYB-71 Belmanna. 2
Wy7 | Sterowanie czasowo optymalne z ograniczong amplituda. 1
Wy8 | Szacowanie nieznanego parametru mierzonego w obecnosci zaktdcen 1
Wy8-9 | Metoda najmniejszych kwadratow (Gaussa). 2
V\{L):)g- Metoda najwigkszej wiarygodnosci. 9
WYy10- | Metoda minimalnego ryzyka. 2
11
Wy11 | Sterowanie ekstremalne. 2
12
Wy12 | Algorytm sterowania w systemie zamknietym. 1
Wy13 Metoda bezgradientowa sterowania ekstremalnego. 1
Metoda gradientowa sterowania ekstremalnego. 1
Wy14 | Sterowanie ekstremalne z krokami probnymi. 2
Wy15 | Sztuczna inteligencja i reprezentacja wiedzy w systemie sterowania. 2
Suma godzin 30




Forma zaje€ - éwiczenia Liczba godzin

Cwl

Cw2

Cw3

Suma godzin

Forma zajeé - laboratorium Liczba godzin

Lal

La2

La3

Suma godzin

Forma zajec - projekt Liczba godzin

Pri

Pr2

Pr3

Suma godzin

Forma zajec¢ - seminarium Liczba godzin

Sel

Se?2

Se3

Suma godzin

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujaca

(w trakcie semestru), Numer efektu Sposob oceny osiaeniccia efektu ksztalceni
P — podsumowujaca ksztatcenia posob oceny osiggniecia efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)
PEK_WO01,
PEK_WO02,
P PEK_W03, EGZAMIN

PEK_W04
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Teoria sterowania
7 EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU: Automatyka i robotyka

I SPECJALNOSCI: Automatyzacja Maszyn, Pojazdéw i Urzadzen

Odniesienie przedmiotowego efektu do

Przetig:(c;towy efektow ksztalcenia zdefiniowanych dla Cele Tresci Numde r

K . kierunku studiow i specjalnosci (o ile przedmiotu*** programowe*** narzeczia .

sztalcenia dotyczy)** dydaktycznego

PEK_W01 K2AIR_W02 C2 Wyl - Wy3 N1

PEK_ W02 K2AIR_W01 C3,C4 Wy4 - Wyl1 N1
PEK_W03 K2AiIR_W03 C2,C3,C4 Wy3 - Wy14 N1

PEK_ W04 K2AIR_W04 C1,C2C3 Wyl - Wy15 N1
PEK_KO1 K2AIR_KO1, K2AIR_KO2, C1,C2,C3,C4| Wyl-Wyl5 N1

K2AIR_K03, K2AiR_K04

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalnosciowych efektéw ksztatcenia

**k*k

- 7 tabeli powyzej




