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Poziom ksztatcenia Il stopnia Grupa zajec Grupa zaje¢ fakultatywnych
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prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
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Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni

Rok studiow 1 Jezyk wykfadowy polski

Semestr studiow 2 Liczba punktow ECTS 1.0

Profil ksztatcenia ogodlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziat Elektroniki -> Telekomunika

cji i Informatyki -> Katedra Systemoéw Automatyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Piotr Kaczmarek

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Piotr Kaczmarek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zajeé¢ [15.0 0.0 0.0 0.0 0.0 15
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnosc¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |15 2.0 8.0 25
studenta

Cel przedmiotu

Przedstawienie zasad i podstawowych technik sterowania adaptacyjnego

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

[K7_WO03] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu budowe i
zasady dziatania komponentow i
systemow zwigzanych z
kierunkiem studiow, w tym teorie,
metody i ztozone zaleznosci
miedzy nimi oraz wybrane
zagadnienia szczegotowe —
wiasciwe dla programu ksztatcenia

Zna i rozumie budowe i zasade
dziatania uktadéw regulacji
adaptacyjnej

Zna i rozumie wybrane algorytmy
sterowania adaptacyjnego z
adaptacjg bezposrednig i
posrednig

Zna i rozumie algorytmy
identyfikacji parametrycznej
uktadéw dynamicznych oraz ich
role w uktadach regulacji
adaptacyjnej

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[K7_U02] potrafi wykonywac
zadania zwigzane z kierunkiem
studiow oraz formutowac i
rozwigzywac problemy z
wykorzystaniem nowej wiedzy z
fizyki i innych dziedzin nauki

Potrafi zaimplementowaé wybrany
sterownik adaptacyjny.

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K7_WO06] zna i rozumie w

Zna i rozumie zrodta zmian w

[SW1] Ocena wiedzy

pogtebionym stopniu podstawowe |modelu liniowym sterowanego faktograficznej
procesy zachodzace w cyklu zycia |obiektu
urzadzen, obiektow i systemoéw
technicznych
Tresci przedmiotu 1. Wprowadzenie
2. Metody identyfikacji parametrycznej uktadéw dynamicznych
3. Adaptacyjny sterownik z pozycjonowaniem biegunéw
4. Adaptacyjne regulatory stochastyczne
5. Sterowanie dualne
6. Adaptacyjne ukiady sterowania kompensacyjnego
7. Analiza uktadéw adaptacyjnych
8. Implementacja sterownikéw adaptacyjnych
Wymagania wstepne Znajomos¢ teorii sterowania w czasie dyskretnym
i dodatkowe
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Implementacja wybranego
sterownika adaptacyjnego

60.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

K. J. Astrom, B. Wittenmark, Adaptive Control, Addison-Weasley, 1995

Uzupetniajaca lista lektur

S. Sastry, M. Bodson, Adaptive Control: Stability, Convergence and

Robustness, Prentice Hall 1994

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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