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Szamonkérés modja

(s.V,0): ¢ (évkozi jegy)

A tananyag

Oktatasi cél: A modern szabalyozastechnika kitiintetett teriiletein uj ismeretek, és gyakorlati készségek

megszerzese, illetve, a meglévo tudas és képességek fejlesztése.
Utemezés:

Konzultacio Témakor

Bevezetés. Tobbvaltozés — dinamikus  rendszerek — allapottér —reprezenticiéi.  Allapottér

1 reprezenticiok  tulajdonsidgai.  Allapottér  reprezenticidk  elemzése:  iranyithatosag,
(2022. 02. 05., | megfigyelhetdség. A Kalméan-féle kanonikus alak. Teljes éallapot-visszacsatoldsu rendszerek
16:20-18:45) | szabalyozdinak tervezése a polus allokacios modszerrel. Optimalis szabalyozasok. A statikus
optimalas. A dinamikus optimalas. Szabalyozo tervezése linearis kvadratikus (LQ) modszerrel.
Az LQR-médszer.

2 Zarthelyi  dolgozat az 1. Konzultacid6 tananyagabol. Robusztus szabalyozasok.
(2022. 02. 26., Paraméterbizonytalansagok modellezése. Robusztus szabalyozasok tervezése az LQG ¢és a H,
16:20-18:45) modszerrel. Robusztus szabalyozasok tervezése a H, modszerrel. Nemlinearis rendszerek.
Statikus és dinamikus nemlinearitasok.

3. Zarthelyi dolgozat a 2. konzultaci6é tananyagabol. Nemlinearis rendszerek stabilitasvizsgalata.
(2022. 04. 02., A leiro-fiiggvény modszer. A Taylor-sorfejtés modszere. A Popov-kritérium. Nemlinearis
16:20-18:45) rendszerek méretezése a Ljapunov-modszer segitségével. Csuszomod szabalyozasok. Komplex
iranyitastervezési feladatok megoldasa.

4.
(2022. 04. 30. A tantargy zarasa. ZH pétlas, javitas. Alairas és évkozi jegy megszerzése.

16:20-18:45)

Az értékelés, a lebonyolitas, a potlas modja

Az alairds megszerzésének feltétele a két zarthelyi dolgozat legalabb ,,Elégséges” szintii (legalabb 50 %-0s
teljesitésit) megirasa. Az ,,Elégtelen” értékelésti dolgozatok javitasira, vagy meg nem irt zarthelyi dolgozat
potlasra a szorgalmi iddszakban egy lehetdséget biztositunk konzultacid keretében, valamint egy lehetdséget a
4. konzultacio id6keretében, a rendelkezésre allo id6 fliggvényében. Ha egy dolgozat megirt, és ,,Elégtelen”-re
értékelt, de nem javitott, a hallgatotol az alairast meg kell tagadni. Ha valaki nem ir meg akar egy dolgozatot is, és
azt hataridén beliil nem potolja, a kurzusroél le kell tiltani.

A félévzaras modja (vizsga médja: irdsbeli, szobeli, teszt, stb.)

Evkozi jegy: az évkozi jegy kivalthato a targy témajahoz szorosan kapcsolddo projektfeladat sikeres megoldasaval.

Kotelez6 irodalom:
1. Szabolcsi, R. Szabalyozaselmélet. Budapest, Obudai Egyetem, 2019, 470p, ISBN 978-963-449-18-80.

2. Szabolcsi, R. Iranyitastechnikai rendszerek tervezese és vizsgalata MATLAB kornyezetben. Budapest,
Obudai Egyetem, 396 p, ISBN 978-963-449-18-73.

3. Szabolcsi, R. Korszerii szabalyozasi rendszerek szamitogépes tervezése. Budapest: Zrinyi Miklos
Nemzetvédelmi Egyetem, 2011. 415 p. ISBN 978-615-5057-26-7.

4. Szabolcsi, R. Modern szabalyozastechnika. Budapest: Zrinyi Miklos Nemzetvédelmi Egyetem, 2004.
167 p.

5. Szabolcsi, R. A MATLAB programozasa. Budapest: Zrinyi Mikl6s Nemzetvédelmi Egyetem, 2004. 258
p.

6. Szabolcsi, R. Szabalyozastechnikai feladatok megoldiasa a MATLAB alkalmazasaval. Budapest: Zrinyi
Miklés Nemzetvédelmi Egyetem, 2004. 243 p.

7. Lantos B: Iranyitasi rendszerek elmélete és tervezése I-1I. Akadémiai Kiado, Budapest, 2001.



https://m2.mtmt.hu/gui2/?mode=browse&params=publication;31257805
http://www.isbnsearch.org/isbn/9786155057267

Ajanlott irodalom:
1.
2.

Maciejowski J.M., Multivariable feedback design, Addison-Wesley, 1989.

Burns, R. S. Advanced Control Engineering, Butterworth-Heinemann, Oxford-Auckland-Boston-
Johannesburg-Melbourne-New Delhi, 2001.

Franklin, G. F. — Powell, J. D. — Emami-Naeini, A. Feedback Control of Dynamic Systems, Prentice-Hall,
Pearson Education International, 2002.

Stefani, R. T. — Shahian, B. — Savant Jr., C. J. — Hostetter, G. H. Design of Feedback Control Systems, Oxford
University Press, New York-Oxford, 2002.

Nise, N. S. Control Systems Engineering, John Wiley & Sons, Inc., 2004.

Dorf, R.C. - Bishop, R.H. Modern Control Systems. Prentice-Hall International Inc., 12! Edition, 2014.

Egyéb segédletek: —

A targy mindségbiztositasi modszerei:

Az egyetem mindségiranyitasi rendszerének megfelelen.

A kurzus sikeres teljesitésének feltétele olyan, érzelmileg elkotelezett, motivalt, pro-aktiv hallgatd jelentkezése,
aki érdekelt szakmai elméleti-gyakorlati tudasanak gyarapitadsaban, és a meglévd ismereteinek fejlesztésében a
klasszikus-, és a modern szabalyozastechnika, a mechatronika és a modern robotika teriiletén.
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