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A tananyag 
Oktatási cél: A modern szabályozástechnika kitüntetett területein új ismeretek, és gyakorlati készségek 
megszerzése, illetve, a meglévő tudás és képességek fejlesztése. 
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1. 

Bevezetés. Többváltozós dinamikus rendszerek állapottér reprezentációi. Állapottér 
reprezentációk tulajdonságai. Állapottér reprezentációk elemzése: irányíthatóság, 
megfigyelhetőség. A Kálmán-féle kanonikus alak. Teljes állapot-visszacsatolású rendszerek 
szabályozóinak tervezése a pólus allokációs módszerrel. Optimális szabályozások. A statikus 
optimálás. A dinamikus optimálás. Szabályozó tervezése lineáris kvadratikus (LQ) módszerrel. 
Az LQR-módszer. 

2. 
 

1. Zárthelyi dolgozat az 1. Konzultáció tananyagából. Sztochasztikus többváltozós rendszerek. 
Dinamikus szabályozók tervezése az LQG-módszerrel. Megfigyelő-tervezés és a szeparációs 
elv. Paraméter és állapotbecslés. 

 
 

3. 

2. Zárthelyi dolgozat a 2. Konzultáció tananyagából. Robusztus szabályozások. 
Paraméterbizonytalanságok modellezése. Robusztus szabályozások tervezése a 2H  módszerrel. 
Robusztus szabályozások tervezése a ∞H  módszerrel. Nemlineáris rendszerek. Statikus és 
dinamikus nemlinearitások. 

4. 3. Zárthelyi dolgozat a 3. Konzultáció tananyagából.  Nemlineáris rendszerek 
stabilitásvizsgálata. A leíró-függvény módszer. A Taylor-sorfejtés módszere. A Popov-
kritérium. Nemlineáris rendszerek méretezése a Ljapunov-módszer segítségével. Csúszómód 
szabályozások. Komplex irányítástervezési feladatok megoldása. ZH-javítás, pótlás. 

Az értékelés, a lebonyolítás, a pótlás módja 
Az aláírás megszerzésének feltétele a három zárthelyi dolgozat legalább „Elégséges” szintű (legalább 50 %-os 
teljesítésű) megírása. Az „Elégtelen” értékelésű, vagy meg nem írt zárthelyi dolgozatok javítására, illetve 
pótlásra a szorgalmi időszakban egy lehetőséget biztosítunk konzultáció keretében, valamint egy lehetőséget a 4. 
konzultáció időkeretében, a rendelkezésre álló idő függvényében. Ha egy dolgozat megírt, és „Elégtelen”-re 
értékelt, de nem javított, a hallgatótól az aláírást meg kell tagadni. Ha valaki nem ír meg akár egy dolgozatot is, 
és azt nem pótolja, a kurzusról le kell tiltani. 
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A tárgy minőségbiztosítási módszerei: 
Az egyetem minőségirányítási rendszerének megfelelően. 
 
A kurzus sikeres teljesítésének feltétele olyan, érzelmileg elkötelezett, motivált, pro-aktív hallgató jelentkezése, 
aki érdekelt szakmai elméleti-gyakorlati tudásának gyarapításában, és a meglévő ismereteinek fejlesztésében a 
klasszikus-, és a modern szabályozástechnika, a mechatronika és a modern robotika területén. 
 
 
 
Budapest, 2017. december 15. 
 
 
 

 Prof. Dr. Szabolcsi Róbert 
                       tantárgyfelelős 


	Óbudai Egyetem
	Bánki Donát Gépész- és Biztonságtechnikai Mérnök Kar
	Mechatronikai és Járműtechnikai Intézet

	2017/18. tanév II. félév.
	A tananyag

