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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Sterowanie predykcyjne

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i robotyka 1/2

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Systemy sterowania i robotyki ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
15 15 -
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktow ECTS
2

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr inz. Paulina Superczynska

email: paulina.superczynska@put.poznan.pl
Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne
Zna i rozumie w pogtebionym stopniu wybrane dziaty matematyki [K2_WO01 (P7S_WG)]

Ma zaawansowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod analizy i projektowania systemow sterowania
[K2_WO02 (P7S_WG)]

Ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze szczegdtowg w zakresie projektowania i analizy
systemoéw optymalnych [K2_WO03 (P7S_WG)]

Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systemow liniowych i
nieliniowych [K2_WO08 (P7S_WG)] Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego
zadania inzynierskiego i prostego problemu badawczego oraz zaimplementowad, przetestowac i
uruchomi¢ go w wybranym srodowisku programistycznym dla wybranych systemdw operacyjnych
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[K2_U07 (P7S_UW)] Jest gotow do krytycznej oceny odbieranych tresci. Rozumie potrzebe i zna
mozliwosci ciggtego doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie innych oséb [K2_K01 (P7S_KK)]

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentow ze sterowaniem predykcyjnym uktadéw nieliniowych.
Omawiana jest metoda sterowania systeméw dynamicznych, polegajaca na cyklicznym rozwigzywaniu
zadania sterowania optymalnego.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

Student:

- zna i rozumie w pogtebionym stopniu wybrane dziaty matematyki; ma poszerzong i pogtebiong wiedze
niezbedng do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan z zakresu teorii sterowania, optymalizacji,
modelowania, identyfikacji i przetwarzania sygnatéw (K2_W1),

- ma zaawansowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod analizy i projektowania systemdw
sterowania ( K2_W7), ma uporzgdkowang, podbudowang teoretycznie, szczegdtowg wiedze w zakresie
projektowania i analizy systeméw optymalnych (K2_W8),

- ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze zwigzang z systemami sterowania i uktadami kontrolno-
pomiarowymi (K2_W11),

- ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych (K2_W12).

Umiejetnosci

Student:

- potrafi krytycznie korzystaé z informacji literaturowych, baz danych i innych zrédet w jezyku polskim i
obcym (K2_U1),

- potrafi przeprowadzié¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki oraz zaplanowac i
przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng (K2_U9),

- potrafi wyznacza¢ modele prostych systemoéw i procesow, a takze wykorzystywac je do celdw analizy i
projektowania uktadéw automatyki i robotyki (K2_U10),

- potrafi formutowad i weryfikowaé (symulacyjnie lub eksperymentalnie) hipotezy zwigzane z zadaniami
inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi z zakresu automatyki i robotyki (K2_U15),

- potrafi dokonad krytycznej analizy sposobu funkcjonowania systemow sterowania i systemdw robotyki;
posiada takze umiejetno$é doboru systemdw automatyki z wykorzystaniem sterownikéw
programowalnych (K2_U19),

- potrafi krytycznie ocenié i dobra¢ odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania zadania z zakresu
automatyki i robotyki; potrafi wykorzysta¢ narzedzia nowatorskie i niekonwencjonalne z zakresu
automatyki i robotyki (K2_U22).

Kompetencje spoteczne
Student:
- posiada swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie
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zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi
kierowac zespotem, wyznaczac cele i okresla¢ priorytety prowadzace do realizacji zadania (K2_K3),

- posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i
ich elementy mogg funkcjonowad (K2_K4).

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposoéb:

Wyktad: egzamin w formie pisemnej z zakresu sterowania predykcyjnego (sprawdzenie wiedzy
teoretycznej).

Laboratorium: sprawozdania koriczgce prace po kazdym z tematéw jako sprawdzeie praktycznych
umiejetnosci z zakresu wykorzystywania algorytmu sterowania predykcyjnego.

Tresci programowe

Wyktad: Przypomienie podstaw- struktur sterowania SISO i MIMO, klasycznego regulatora PID oraz z
filtrem anti-windup. Przedstawienie czym jest sterowanie predykcyjne, dlaczego jest wykorzystywane,
omowienie potencjalnych wad i zasady dziatania, uwzglednianie ograniczen, poréwnanie do klasycznego
sterpwania, sterowanie predykcyjne z modelemw postaci rownan stanu, nieliniowe sterowanie
predykcyjne, przyktady, przedstawienie praktycznych zastosowan i prezentacja produktéw
zawierajgcych rozwigzania MPC.

Laborarotium: Symulacje komputerowe w srodowisku MATLAB/SIMULINK podstaw zwigzanych z
algorytmem sterowania predykcyjnego, prezentacje multimediale wraz z konsultacjg rozwigzan.

Metody dydaktyczne

Metody dydaktyczne:

Wyktad: prezentacja multimedialna z przyktadami wspomagana wyjasnieniami na tablicy
Laboratoria: implementacja numeryczna i analiza zadan, dyskusja, praca w grupie
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 20 1
zaje¢ laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do
kolokwidw/egzaminu, wykonanie projektu)?

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



