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A tananyag

Oktatasi cél: A rendszerelméleti és klasszikus iranyitaselméleti alapok megszerzése utan a Hallgatok
megismertetése a modern szabalyozaselmélet kiilonbdz6 mddszereivel..

Tematika:Rovid torténeti bevezetés. Az LTI rendszerek mozgasegyenleteinek ,.kanonikus alakja”. Aszimptotikus
stabilitas, szabalyozhatosag, megfigyelhetoség. Instabil rendszerek stabilizalasa hibakovetéssel. Visszacsatolasi
kifejezések: Modellformalizalas egyvaltozos magasabb rendii LTI rendszerekhez. A frekvenciatartomany
bevezetése: A Laplace-transzformacid, a D fiiggvényosztaly; A frekvenciatartomany hasznalata LTI rendszerek
szabalyozasaban,  Robusztus  szabalyozasi  tervezési moddszerek  stabil LTI  rendszerekhez a
frekvenciatartomanyban: a H végtelen szabalyozok; A H_  érzékenység mérése; Alkalmazasi példa: Két
tomegpont, linearis, csillapitott rugokkal oOsszekapcsolva; A, kiszamitott nyomatékszabalyozas” (CTC)
robotokhoz. PID hiba visszacsatolasi kifejezések altalaban. A rendelkezésre all6 dinamikus modell felhasznalasa
a CTC vezérlésben; Alkalmazasi példa: egy 3 szabadsagfoku robotkar szabalyozasa. A fixpont-iteracio
megvalositasarol.

A ,,Control Lyapunov-fiiggvény” szabalyozasi mddszer. A ,,visszalépéses szabalyozas”. Egyidejli zajszlirés és
alacsony frekvenciaju késleltetés megvalositasa; A modellreferencias adaptiv szabalyoz6 (MRAC); Lyapunov 2.
modszerérél; A Lyapunov-fiiggvény korlatozdsa kappa osztalyt fliggvényekkel; Masodfoka Ljapunov-
fliggvények; Adaptiv inverz dinamikaszabalyoz6 robotokhoz; Optimdalis szabalyozas;, Hatral6é horizont

szabalyozas..
Féléves litemezés:
Oktatasi hét z .
(ol i) Sizm o
{ Rovid torténeti bevezetd. Az LTI rendszerek mozgésegyenleteinek
' ,.kanonikus alakja”.
. Jordan kanonikus forma; Aszimptotikus stabilitas.
3. Szabdlyozhat6sag, megfigyelhetdség.
Instabil rendszerek stabilizalasa hibavisszacsatoldssal: modell formalizalas
A e p , .
egyvaltozos magasabb rendii LTI rendszerek szabalyozasara.
A frekvenciakép beveuetése: Laplace transzformacio, a gyorsan fogyo
5 alapfiiggvények osztalya; A frekvenciakép hasznalata LTI rendszerek
szabalyozasara.
Robusztus szabalyozasi modszer stabil LTI rendszerek esetére: a H infinity
6. szabalyozo; A H_ szenzitivitasimérték; Alkalmazasi példa:két csatolt
lineéris rugo viszkozus csillapitassal..
A “Computed Torque Control” (CTC) robotokra. Altaldnos
- PIDhibavisszacsatolas. A rendelkezésre 4ll6 dinamikai modell hasznélata a
' CTC szabalyozdban; Alkalmazasi példa: egy 3 DoF robotkar
mozgésszabalyozdsa.
8 A Fixpont Iteracios Adaptiv Szabalyoz6 megvaldsitasa. A ,,Control
] Lyapunov function” modszer. A ,,Backstepping szabalyozas”.
9. Zajszlirés és alacsony frekvencids késleltetés egyidejli megvaldsitasa..
10. A Modell Referencias Adaptiv Szabalyozé (MRAC) .

2026. 02. 05.



Lyapunov masodik modszere; A Lyapunov-fiiggvény korlatai kappa

11. osztalyu fiiggvények altal; Kvadratikus Lyapunov-fiiggvények; Adaptiv
inverz dinamika szabalyozd robotokhoz.

12. Optimalis szabdlyozas, hatralo horizonta szabalyozas.

13. Konzultacié a beadando anyagok elkészitéséhez (aldirashoz kell).

14. Konzultacié a beadand6 anyagok elkészitéséhez (aldirashoz kell).

Félévkozi kovetelmények

Szdveg beirdsdhoz kattintson ide.

Zarthelyi dolgozatok
Oktatasi hét Témakér

(konzultacio)
Jeloljon ki egy Ezen a teriileten nem relevans.

elemet.
Jeloljon ki egy Szoveg beirasahoz kattintson ide.

elemet.
Jeloljon ki egy Szoveg beirasahoz kattintson ide.

elemet.

A félévzaro érdemjegy kialakitasanak médszere

Vizsga esetében nem relevans.

Pétlas médja

Szabalyozasi szimulacié prompt elkészitése az alairaspotld vizsgan.

Vizsga mddja

Hagyomanyos kollokvium vagy prompt feladatmegoldas.

Vizsgajegy kialakitasa

Eredmény Erdemjegy
85%-100% jeles (5)
76%-84% 16 (4)
63%-75% kozepes (3)
51%-62% elégséges (2)
0%-50% elégtelen (1)
Irodalom

Kotelezo:

Lecture notes available in PDF free of charge, and available sample programs in Julia

language.

Ajanlott:
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J.K. Tar, J.F. Bit6, L. Nadai, and J.A. Tenreiro Machado. Robust Fixed Point Transformations
in adaptive control using local basin of attraction. Acta Polytechnica Hungarica, 6(1):21-37,
20009. (open access)

Bence Varga, Richdrd Horvath, and Jozsef Kézmér Tar. Fpi-based adaptive control with
simultaneous noise filtering and low frequency delay. Actuators, 14(10), 2025. (open access)

Egyéb segédletek:

A dynamic model library in Julia language and descriptions in a PDF file.
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