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A tananyag

Oktatasi cél: A modern szabalyozastechnika kitlintetett teriiletein (j ismeretek, és gyakorlati készségek
megszerzése, illetve, a meglévd tudas és képességek fejlesztése.

Utemezés:

Konzultacié Témakor

Bevezetés. Tobbvaltozos dinamikus rendszerek allapottér reprezentacioi.  Allapottér
reprezentaciok  tulajdonségai.  Allapottér  reprezentaciok  elemzése:  iranyithatdsag,
1 megfigyelhet6ség. A Kalman-féle kanonikus alak. Teljes allapot-visszacsatolasu rendszerek
szabalyozobinak tervezése a polus allokacios modszerrel. Optimalis szabalyozasok. A statikus
optimalas. A dinamikus optimalas. Szabalyozo tervezése linearis kvadratikus (LQ) médszerrel.
Az LQR-modszer.

1. Zarthelyi dolgozat az 1. Konzultacié tananyagabol. Sztochasztikus tébbvaltozos rendszerek.

2 Dinamikus szabalyozok tervezése az LQG-mddszerrel. Megfigyel6-tervezés és a szeparacios
elv. Paraméter és allapotbecslés.
2. Zarthelyi dolgozat a 2. Konzultacié tananyagabdl. Robusztus szabalyozasok.
3 Paraméterbizonytalansagok modellezése. Robusztus szabalyozasok tervezése a H, modszerrel.

Robusztus szabalyozasok tervezése a H_, modszerrel. Nemlineéris rendszerek. Statikus és
dinamikus nemlinearitasok.

4. 3. Zarthelyi dolgozat a 3. Konzultacio tananyagabdl. Nemlinearis rendszerek
stabilitdsvizsgalata. A leird-figgvény modszer. A Taylor-sorfejtés mddszere. A Popov-
kritérium. Nemlinearis rendszerek méretezése a Ljapunov-modszer segitségével. Csiszémaod
szabalyozasok. Komplex iranyitastervezési feladatok megoldasa. ZH-javitas, pétlas.

Az értékelés, a lebonyolitas, a pétlas modja

Az aldirds megszerzésének feltétele a hdrom zarthelyi dolgozat legalabb ,,Elégséges” szintii (legalabb 50 %-0s
teljesitésil) megirasa. Az ,Elégtelen” értékelésti, vagy meg nem irt zarthelyi dolgozatok javitaséara, illetve
potlésra a szorgalmi idészakban egy lehetéséget biztositunk konzultacié keretében, valamint egy lehet6séget a 4.
konzultacid idékeretében, a rendelkezésre alld idé fuggvényében. Ha egy dolgozat megirt, és ,,Elégtelen”-re
értékelt, de nem javitott, a hallgatétol az alairast meg kell tagadni. Ha valaki nem ir meg akér egy dolgozatot is,
és azt nem potolja, a kurzusrol le kell tiltani.

A félévzaras maédja (vizsga modja: irasbeli, szobeli, teszt, stb.)

Irasbeli vizsga. Az elégséges szint eléréséhez a vizsga minimum 60 %-os szinten valo teljesitése sziikséges.
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A targy mindségbiztositasi médszerei:
Az egyetem mindségiranyitasi rendszerének megfelelden.

A kurzus sikeres teljesitésének feltétele olyan, érzelmileg elkdtelezett, motivalt, pro-aktiv hallgaté jelentkezése,
aki érdekelt szakmai elméleti-gyakorlati tudasanak gyarapitisaban, és a meglévé ismereteinek fejlesztésében a
klasszikus-, és a modern szabalyozastechnika, a mechatronika és a modern robotika teriletén.
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tantargyfelel6s
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