Biztonsagtudomanyi Doktori Iskola - Obudai Egyetem

A tantargy neve: Nemlinearis dinamikai rendszerek adaptiv és robusztus szabalyozésa
biztonsdgos méretezésének problémai

Mely terulethez tartozik: Miiszaki-biztonsagtechnikai teriiletet alapozé

A tantargy Kreditértéke: 6 kredit

A tantargy eléaddja: Tar Jozsef

A tantargy célja:

A tantargy célja megismertetni a Hallgatokat a linearis és nemlinedris rendszerek
viselkedésében megnyilvanulo tipikus kiilonbségekkel, bizonyos nemlinearis rendszerek
mozgasanak kdosz kialakulasra valo hajlamaival, a mozgaspalyak stabilitasanak alapveto
vizsgalati modszerével, és a nemlinearis rendszerek adaptiv és robusztus szabadlyozasanak
lapveto modszereivel.

A tantargy oraszama: 30 ora
A tantargy el6feltétele: nincs

A tantargy tartalma:

A tantargy roviden ismerteti a linearis idoinvarians rendszerek viselkedésének vizsgalatdhoz
kello alapveto linearis algebrai tételeket (Cayley-Hamilton tétel, szabdlyozhatosag és
megfigyelhetoseg, Jordan-féle kanonikus forma és kévetkezményei, frekvenciatérbeli leiras, a
disztribuciok, ultradisztribuciok), majd tipikus nemlinearis rendszerek (Rossler rendszer,
Lorenz rendszer, Van der Pol oszcillator, Duffing oszcillator, Chua-Matsumoto aramkor,
neuronmodellek), csatolt klasszikus mechanikai rendszerekre végzett numerikus szamitasokkal
illusztralni a nemlinedris rendszerek viselkedését. Az iranyitasi modszerek koziil kiemelné
Lyapunov Il. modszerét, Adaptiv Inverz Dinamika, Slotine-Li Adaptiv Szabdlyozo, Modell
Referencias Adaptiv Szabadlyozo és valtozataik, Csuszo Mod/Valtozo strukturaju szabalyozo.
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