OPISY KURSOW

e Kod kursu: ELR3215
e Nazwa kursu: Sterowanie rozmyte
e Jezyk wyktadowy: polski

Forma kursu Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Tygodniowa
liczha  godzin 1 1
ZZU *
Semestralna
liczba godzin 15 15
ZZU*
F O T A polokwium
zaliczenia
Punkty ECTS
Liczha godzin
CNPS
e Poziom kursu (podstawowy/zaawansowany): zaawansowany
e Wymagania wstgpne: podstawy automatyki, programowanie w srodowisku Matlab
e Imig, nazwisko 1 tytul/ stopien prowadzacego: dr inz. Krzysztof Szabat
e Imiona i nazwiska oraz tytuly/stopnie czlonkow zespotu dydaktycznego: prof. dr hab.

inz. Teresa Ortowska-Kowalska, mgr inz. Marcin Kaminski
Rok: V' Semestr:IX
Typ kursu (obowigzkowy/wybieralny): wybieralny
Cele zajec¢ (efekty ksztalcenia): wiedza na temat sterowania rozmytego

e Forma nauczania (tradycyjna/zdalna): tradycyjna
Krotki opis zawarto$ci calego kursu: W kursie przedstawiono zagadnienia zwigzane ze
sterowaniem 1 modelowaniem rozmytym. Oméwiono wptyw poszczegolnych czesci systemu
rozmytego na wynikowa posta¢ modelu (funkcji przynaleznosci, metody wnioskowania,
metody wyostrzania). Przedstawiono réznice pomigdzy sterowaniem klasycznym (liniowym)
a rozmytym. Omowiono metody strojenia systemOw rozmytych ze szczegdlnym
uwzglednieniem algorytmow genetycznych. Przedstawiono uktady adaptacyjnego sterowania
rozmytego. Poruszono problem stabilno$ci uktadow pracujacych z regulatorami rozmytymi.
Omowiono przemystowe zastosowania sterowania rozmytego.

e Laboratoryjne ¢wiczenia symulacyjne  wykonywane s3 w  $rodowisku
Matlab-Simulink z wykorzystaniem Fuzzy-Logic Toolbox. Obejmujg one symulacje
wybranych uktadow dynamicznych sterowanych przez regulatory klasyczne i rozmyte.
W kursie laboratorium przewidziane jest jedno ¢wiczenie dotyczace praktycznego
zastosowania sterowania rozmytego (sterowanie uktadem napedowym przy pomocy
procesora sygnatowego).

e Wyktad (poda¢ z doktadnoscia do 2 godzin):

Zawartos¢ tematyczna poszczegolnych godzin wyktadowych Liczba godzin

1. Wstep do sterowania rozmytego

2.Sterowanie klasyczne a rozmyte. podobienstwa i roznice.
3.Modele rozmyte. Rozmywanie, wnioskowanie wyostrzanie.
4.Strojenie uktadow rozmytych.

5.Adaptacyjne sterowanie rozmyte
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6.Analiza stabilnosci uktadow sterowania z regulatorami rozmytymi
7.Przemyslowe zastosowania sterowania rozmytego
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Cwiczenia - zawarto$é tematyczna:

Seminarium - zawarto$¢ tematyczna:

Laboratorium - zawarto$¢ tematyczna:

Zajecia organizacyjne. Modele matematyczne obiektow badan (uktadyl- i 2-masowe).
Projektowanie uktadu sterowania z regulatorem rozmytym typu Mandaniego. Wptyw
liczby regut regulatora rozmytego na wtasciwosci dynamiczne uktadu sterowania.
Adaptacyjne sterowanie predkoscig ukladu 1-masowego. Zastosowanie regulatora
predkosci w postaci rozmytej sieci neuronowej. Wplyw warto§ci wspotczynnikdéw
adaptacji na dynamike zamknigtego uktadu sterowania.

Uklad regulacji polozenia. Zastosowanie kompensatora FL do eliminacji wptywu
zakldcen pomiarowych i parametrycznych.

Klasyczne sterowanie $lizgowe. Zjawisko chatteringu i metody jego eliminacji.
Sterowanie §lizgowe uktadem wyzszego rzedu.

Rozmyte sterowanie $lizgowe uktadem 1-masowym.

Adaptacyjne rozmyte sterowanie §lizgowe uktadem 1- i 2- masowym.

Projekt - zawarto$¢ tematyczna:
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Warunki zaliczenia: kolokwium

* - w zalezno$ci od systemu studiow



