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Nazwa przedmiotu Matematyczna teoria sterowania

Rodzaj przedmiotu obieralny

w ¢ L P Ps T S Semestr 2/3

Forma zajec i liczba godzin
30 15 15 Punkty ECTS 3

Przedmioty wprowadzajace

Wybrane elementy matematyki wyzszej (MAT2WEM),

Cele przedmiotu

Zapoznanie studentéw z metodami analizy nieliniowych uktaddw sterownia poprzez opis réwnan stanu, z metodami analizy wtasnosci takich
jak: sterowalnos¢, obserwowalno$é, stabilnos¢ (metoda Lapunova), z aspektami geometrycznej teorii sterowania, z wtasnosciami linearyzacji
uktadéw nieliniowych, z uktadami na skalach czasowych. Nabycie umiejetnosci linearyzacji uktadéw nieliniowych, badania sterowalnosci,

obserwowalnosci oraz stabilnosci uktadéw z czasem ciggtym i dyskretnym.

Tresci programowe

Wyktad, ¢wiczenia oraz pracownia specjalistyczna:
1. Opis nieliniowych uktadéw sterowania i przyktady zastosowanh oraz motywacje.

2. Uktady z czasem dyskretnym (nieliniowe i liniowe).

3. Uktady z czasem ciagtym (nieliniowe i liniowe).

4. Linearyzacja.

5. Prébkowanie.

6. Osiggalnosc i sterowalnosc.

7. Sterowalnos¢ lokalna.

8. Nawiasy i algebry Liego.

9. Warunek rzedu osiggalnosci.

10. Sprzezenie zwrotne i stabilizacja.

11. Linearyzacja a stabilnos¢.

12. Metody Lapunowa badania stabilnosci punktéw réwnowagi uktadéw nieliniowych.
13. Ukfady z wyjsciem.

14. Przestrzenh obserwacyjna.

15. Rodzaje obserwowalnosci. Obserwowalnos¢ a linearyzacja.

16. Pojecie obserwatora. Konstrukcja obserwatora dla uktadéw liniowych.

Metody dydaktyczne

symulacja, dyskusja zwigzana z wyktadem, c¢wiczenia przedmiotowe, wykfad informacyjny,

metoda projektéw,

Forma zaliczenia

Wyktad - zaliczenie pisemne.
Cwiczenia - test pisemny, pracownia specjalistyczna - wejéciéwki i sprawozdania.

Symbol efektu uczenia sie

Zaktadane efekty uczenia sie

Odniesienie do kierunkowych
efektow uczenia sie

EUl

zna i uzywa réznych narzedzi analizy nieliniowych uktadéw sterowania

K_Wo1
K_W02
K_W03
K_W04
K_U03

EU2

rozumie ztozonos¢ nieliniowych uktadéw sterowania i zna przyktady zastosowan

K_WO1
K_W02

EU3

zna metody badania stabilnosci uktadéw sterowania oraz potrafi analizowac stabilnos¢ liniowych i
nieliniowych uktadéw sterowania

K_WO1
K_Uo1
K_U03
K_U07

EU4

zna pojecia i warunki zwigzane z problemami osiggalnosci, sterowalnosci, wykrywalnosci i obserwowalnosci
uktadéw sterowania oraz potrafi analizowac osiggalnos¢, sterowalnos¢ i obserwowalnos¢ liniowych i
nieliniowych uktadéw sterowania

K_ W01
K_Uo01
K_U03
K_U07
K_U12

EU5

stosuje podstawowe narzedzia modelowania i symulacji uktadéw sterowania, takie jak Matlab i Simulink

K_U01
K_U07
K_U10
K_U12

Symbol efektu uczenia sie

Sposdb weryfikacji efektu uczenia sie

Forma zajec¢ na ktérej zachodzi
weryfikacja

EUl zaliczenie wyktadu, test, wejscidwki i wykonanie sprawozdan W, C, Ps
EU2 zaliczenie wyktadu 0
EU3 zaliczenie wyktadu, test, wejscidwki i wykonanie sprawozdan W, C, Ps
EU4 zaliczenie wyktadu, test, wejscidwki i wykonanie sprawozdan W, C, Ps
EU5 sprawozdania z pracowni specjalistycznej Ps
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godz.
1 - Udziat w wyktadach - 30
2 - Udziat w ¢wiczeniach audytoryjnych oraz pracowni specjalistycznej - 30
Wyliczenie
3 - Udziat w konsultacjach - 3
4 - Realizacja zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) - 10
5 - Przygotowanie do zaliczenia przedmiotu - 2
RAZEM: 75
Wskazniki iloSciowe GODZINY ECTS
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela (2)+?13J+(3) 2.5
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym (410(2) 1.6
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