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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Adaptive and robust control

Przedmiot

Kierunek studiéw

Automatic control and robotics
Studia w zakresie (specjalnosg)
Intelligent control systems
Poziom studiow

drugiego stopnia

Forma studiéw

stacjonarne

Rok/semestr

1/2

Profil studiow
ogolnoakademicki

Jezyk oferowanego przedmiotu
polski

Wymagalnosé

obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)

30 30 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktow

4

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr hab. inz. Dariusz Horla, prof. PP

Wymagania wstepne
[K2_WO01]

[K2_WO02]
[K2_WO03]
K2_WO08]

[K2_U07]
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[K2_KO1]

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentow z podstawowymi metodami i algorytmami sterowania
adaptacyjnego oraz teorig i metodyka sterowania odpornego. Omawiane sg gtéwnie metody dyskretne
sterowania adaptacyjnego oraz ciggte sterowania odpornego.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
[K2_W7]

[K2_W9]

Umiejetnosci
[K2_U10]

[K2_U27]

Kompetencje spoteczne
[K2_K1]

[K2_K5]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposoéb:
LECTURE:

Written exam.
LABORATORY EXERCISES:

Laboratory exercises: verification of practical abilities, writing reports, the laboratories end with a group
task (working in teams).

Tresci programowe
LECTURES

Models of processes. Adaptive control methods. Applications of adaptive control.Model reference
adaptive control. MIT and Lyapunov methods. Adaptive controllers for deterministic plants: pole-
placement control, model reference control. Indirect adaptive control. Direct self-tuning controllers.
Known disturbances. Gain scheduling. Minimum-variance control. Generalization of self-tuning
controllers. Predictive control. Auto-tuning of PIDs.

Robust control idea. Optimal loop shaping. Optimal disturbance rejection. Robust stability. Uncertainty.
Uncertainty in block diagrams. Robust stability tests. Nominal performance. Robust performance. Small-
gain theorem. H_inf control problem. Design of robust controllers in Matlab.
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Update 2021: examples
LABORATORY EXERCISES

Computer simulation in MATLAB/SIMULINK of basic adaptive and robus control algorithms, using
recursive estimation methods. Multimedia slideshows accompanied by a discussion of solutions in
selected adaptive control systems. Presentation of an adaptive control system using a laboratory stand
(hardware in the loop control). Design of an adaptive and optimal control system with a full report.

Metody dydaktyczne
LECTURES:

PDF slides (figures, photos), with additional information written on the blackboard, lectures
accompanied by self-studying handouts via eKursy, theory presented with reference to current
knowledge of students and to practical problems, new subjects preceded by recalling subjects
connected or known from other lectures.

CWICZENIA LABORATORYINE:

Sample problems solved on the blackboard; commented solutions of the solved problems by the tutor
and discussing solutions; numerical experiments.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACIJI PUNKTOW (ECTS)

¢wiczen, przygotowanie do laboratorium)?

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 40 1,5

! niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci




