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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Nieliniowa teoria sterowania

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i robotyka 1/1

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Systemy wizyjne ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)

30 15 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 15

Liczba punktow ECTS

4

Wyktadowcy

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

dr inz. Barttomiej Krysiak
email: bartlomiej.krysiak@put.poznan.pl
tel. 665-2847 Wydziat Automatyki, Robotyki i

Elektrotechniki ul. Piotrowo 3A, Poznan

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu teorii sterowania,
analiza matematycznej oraz algebra. Ponadto student powinien umieé korzystac z podstawowych
technik informacyjno-komunikacyjnych, umie¢ pozyskiwaé informacje ze wskazanych zrédet, a takze
powinien wykazywac gotowos$¢ do podjecia wspdtpracy w ramach zespotu. Powinien réwniez rozumie¢
koniecznos¢ poszerzania swoich kompetencji.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom wiedzy z nieliniowych uktaddw sterowania a w szczegdlnosci wiedzy zwigzanej z
zastosowaniem analizy matematycznej do syntezy modeli i uktadéw regulacji dla wybranych
nieliniowych obiektéw sterowania. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu opisu
uktaddw nieliniowych, ich sterowalnosci, linearyzacji oraz stabilnosci.
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Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
Student:

1. ma poszerzong i pogtebiong wiedze z zakresu wybranych dziatéw matematyki niezbedna do
formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan z zakresu teorii sterowania oraz modelowania ztozonych
uktaddéw automatyki. [K_W1]

2. ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie, szczegétowa wiedze w zakresie metod analizy i
projektowania nieliniowych systemoéw sterowania. [K_W7]

3. ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze zwigzang z systemami sterowania i uktadami
kontrolnopomiarowymi. [K2_W11]

4. ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych. [K2_W12]

Umiejetnosci
Student:

1. potrafi krytycznie korzystac z informacji literaturowych, baz danych i innych zrédet w jezyku polskim i
obcym. [K_U1]

2. potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych ukfadéw automatyki opisanych
nieliniowymi réwnaniami rézniczkowymi. [K_U9]

3. potrafi wyznacza¢ modele ztozonych systemow i proceséw, a takze wykorzystywac je do celéw analizy
i projektowania uktadéw automatyki i robotyki. [K_U10]

4. potrafi formutowad i weryfikowaé symulacyjnie hipotezy zwigzane z zadaniami inzynierskimi i
trudnymi problemami badawczymi z zakresu automatyki i robotyki. [K_U15]

5. potrafi dokonaé krytycznej analizy sposobu funkcjonowania systemdw sterowania lub systemoéw
robotyki. [K_U19]

6. potrafi krytycznie oceni¢ i dobra¢ odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania zadania z zakresu
automatyki i robotyki; potrafi wykorzystac narzedzia nowatorskie i niekonwencjonalne z zakresu
automatyki i robotyki. [K2_U22]

Kompetencje spoteczne
Student:

1. posiada swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos$é podpo-rzagdkowania sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi
kierowac zespotem, wyznaczaé cele i okreslac¢ priorytety prowadzace do realizacji zadania. [K_K3]
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2. posiada swiadomo$é koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowac. [K_K4]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

A) W zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest poprzez ocene
wiedzy studentdw podczas pisemnego zaliczenia koicowego w formie pisemne;.

B) W zakresie zaje¢ laboratoryjnych weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest
poprzez biezgcy ocene postepdw w nauce, a takze przez koricowga ocene jakosci dziatania
zaprojektowanego oprogramowania, ocene pisemnego raportu z realizacji zadan, a takze ocene
odpowiedzi na pytania merytoryczne zwigzane z wykonanym zadaniem.

Tresci programowe

Opis uktaddéw nieliniowych w przestrzeni standw oraz narzedzi wykorzystywanych do ich linearyzacji.
Definicja przeksztatcenia dyfeomorficznego zmiennych stanu oraz rzedu wzglednego dla uktadu
opisanego liniowymi rownaniami rézniczkowymi w przestrzenne stanu oraz uktadéw nieliniowych typu
SISO. Definicja pojecia dystrybucji oraz dystrybucji inwolutywnej. Definicja kodystrybucji oraz jej
anihilatora. Omowienie twierdzenie Frobeniusa dotyczgcego catkowalnosci dystrybucji.
Przeprowadzenie prostego przyktadu obliczeniowego. Omdwienie linearyzacji poprzez czysta
transformacje zmiennych stanu. Omdwienie linearyzacji poprzez sprzezenie zwrotne. Okreslenie
warunkéw linearyzacji przez dynamiczne sprzezenie zwrotne. Algorytm rozszerzenia dynamicznego dla
uktadu nieliniowego. Definicja algebry i grupy Liego oraz uktadu opisanego na grupie Liego.

Metody dydaktyczne

A) Wyktady: prezentacja multimedialna (slajdy) dodatkowo ilustrowana przyktadami.
B) Cwiczenia laboratoryjne: wykonywanie zadar projektowych.
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACJI PUNKTOW (ECTS)

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

zajec laboratoryjnych, testowanie programdéw poza zajeciami,
przygotowanie raportu koicowego z drugiej czesci ¢wiczen
laboratoryjnych, przygotowanie do zaliczenia laboratorium,
przygotowanie do zaliczenia wyktadu i udziat w tescie
zaliczeniowym) 1

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisaé inne czynnosci




