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OKTATAS CELJA / AIM OF THE COURSE

A tantargy célja a rendszerelmélet és az irdnyitdstechnika modern irdnyzatainak bemutatasa. El6segiti bizonyos
problémak tudomanyos igényességi, mérnoki megkozelitését, a mérnoki problémamegoldasi készség fejlesztését.

TANTARGY TARTALMA / DESCRIPTION

Fizikai rendszerek modellezése masodrendd, allandd egylitthatos
differencidlegyenletekkel. Az egyenlet tipusai: homogén/inhomogén. Kezdeti
értékek. Megoldasok. Példak (definicio nélkil) a megoldas instabilitasa.
Gerjesztés.

Jelek, input-output rendszerek. Laplace-transzformacio és
tulajdonsagai. Rendszer leirasa differenciadlegyenlettel, illetve ennek Laplace-transzformaltjaval. Atviteli fliggvény.
Példak.

Attérés n-edrend( differencidlegyenletrdl n db egyenletbél allé

differencidlegyenlet-rendszerre. Az allapottér modell. Matrixm(veletek ismétlése. Matrix exponencialis
fuggvénye. Az allapottér modell

nem-egyértelmiisége. Megfigyelhet8ség, iranyithatdsag. Atviteli fliggvény

az allapottér modellbdl.

Az dllapotegyenlet megoldasa. Stabilitas, kapcsolat
a differencidlegyenlet megolddsaval. Output visszacsatolas, allapot

visszacsatolas.

Teljes allapotvisszacsatolas. Polusathelyezéses szabalyozas (SISO
LTI) és tulajdonsagai. BIBO és aszimptotikus stabilitas. Példak.

Linearis kvadratikus (LQ) iranyitas és tulajdonsagai. Példak.

Modellalkotas. Rendszerek allapottér alapi modellezése. A nemlinedris dllapotegyenlet felirasa. Munkapont.
Munkaponti linearizalas. Példak.

Rendszeridentifikacio. Paraméterbecslési modszerek. Példak.
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MIMO rendszerek allapotvisszacsatoldssal torténd iranyitasa. Luenberger-féle normalalak. MIMO pdlusathelyezés.
Allapotmegfigyeld. Példak.

Kalman-sz(rés. A sz(ir6 alapgondolata és kiterjesztései. Példak.

Bevezetés az optimalis iranyitasok elméletébe. Az optimalis irdnyitas alapfeladata. Koltség, korlatozas. Variacids
feladat. Funkcional. Lagrange-fliggvény, Hamilton-fliggvény. Pontrjagin-elv.

Bevezetés a nemlinearis irdnyitasok elméletébe. Stabilitads. Ljapunov médszere. La-Salle-tétel. Néhany tipikus
nemlinearis szabalyozasi elv alapgondolata (csiiszémadd szabalyozas, visszalépéses technika, bemenet/kimenet

linearizalas).

Kitekintés: Uj irdnyzatok és trendek.

SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE / ASSESMENT'S METHOD

irasbeli vizsga a vizsgaidészakban.

KOTELEZO IRODALOM / OBLIGATORY MATERIAL

Kotelez6 irodalom: elGadas kézirata
Ajanlott irodalom:

Lantos Béla, Irdnyitasi rendszerek elmélete és tervezése |, Il, Akadémiai Kiadd, Budapest, 2016, online elérhet§
(kapcsolodo részek)

https://mersz.hu/dokumentum/m31lireet 1/
https://mersz.hu/hivatkozas/m136ireet_book1#m136ireet_bookl

Lantos B.-Marton L.: Nonlinear Control of Vehicles and Robots. Springer, 2011

Keviczky Laszlo, Szabalyozastechnika, Universitas-GyG6r Kht, Gy6r, 2006.

Bokor Jozsef, Gaspar Péter, Iranyitastechnika jarm(dinamikai alkalmazasokkal, TypoTex, 2008.
Bokor Jézsef, Iranyitastechnika gyakorlatok, Typotex, 2013.

Hangos Katalin, Bokor Jozsef, Szederkényi Gabor, Computer Controlled Systems, Veszprémi Egyetemi Kiadé, 2002.
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