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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Identyfikacja obiektéw sterowania 1010331151010331528
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka (brak) 3/5

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 2 Cwiczenia: -  Laboratoria: 2  Projekty/seminaria: - S
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)
(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 5 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

prof. dr hab. inz. Andrzej Krolikowski
email: andrzej.krolikowski@put.poznan.pl
tel. 61 665 23 77

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. K_WO01: ma wiedze z matematyki, obejmujgca algebre, geometrig, analize, probabilistyke, do
1 Wiedza: opisu i analizy wtasnosci liniowych i nieliniowych systeméw dynamicznych i statycznych.

K_WO06: ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie liniowych
systemow dynamicznych, w tym wybranych metod modelowania i teorii stabilnosci; zna i
rozumie podstawowe wiasnsci liniowych elementéw dynamicznych w dziedzinie czasu i
czestotliwosci oraz wtasnosci wybranych elementéw nieliniowych.

K_UO05: potrafi wyznacza¢ i postugiwaé sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych

2 Umiejetnosci: | i prostych proceséw przemystowych, a takze wykorzystywaé je do celéw analizy i
projektowania uktadéw automatyki i robotyki.
3 Kompetencje | K_K01: Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciagtego doksztatcania sie - podnoszenia
spoleczne kompetencji zawodowych, osobistych, spotecznych, potrafi wspiera¢ i organizowaé proces

uczenia innych ludzi.

Cel przedmiotu:

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi modelami i metodami identyfikacji obiektow sterowania.
Omawiane sg modele i metody gtéwnie parametryczne, czasu dyskretnego. Do omawianych metod nalezag gtéwnie metoda
najmniejszych kwadratéw i metoda najwiekszej wiarygodnosci. Podstawy teoretyczne ilustrowane sg przyktadami i
éwiczeniami.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Zna podstawowe kryteria syntezy i metody strojenia regulatoréw, narzedzia i techniki automatycznego doboru nastaw
regulatoréw oraz identyfikacji obiektow sterowania. - [K_W17]

2. Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie teorii liniowych systeméw dynamicznych, w tym metod modelowania i teorii
stabilnosci. - [K_WO06]

3. Ma podstawowg wiedze w zakresie metrologii, zna i rozumie metody pomiaru wielkos$ci elektrycznych i nieelektrycznych;
zna metody obliczeniowe i narzedzia informatyczne niezbedne do analizy wynikéw eksperymentu. - [K_W11]

Umiejetnosci:
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1. Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i przyrzgdami pomiarowymi oraz pomierzy¢ stosowne sygnaty i na ich
podstawie wyznaczy¢ charakterystyki statyczne i dynamiczne elementéw automatyki oraz uzyskac informacje o ich
zasadniczych wtasnosciach. - [K_U15]

2. Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania prostego zadania pomiarowego i obliczeniowo-sterujgcego oraz
zaimplementowac, przetestowac i uruchomi¢ go w wybranym srodowisku programistycznym na platformie mikroprocesorowej.
- [K_U11]

3. Potrafi pozyskiwac¢ informacije z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada umiejetnosci samoksztatcenia w celu
podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych. - [K_U01]

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac¢ proces uczenia si¢ innych oséb. - [K_KO01]

2. Potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob przedsiebiorczy - [K_KO05]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Woyktad: zaliczenie (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu podstaw identyfikacji.

Laboratoria: sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu modelowania i metod identyfikacji.

Tresci programowe

Wyktad. Zapoznanie z metodami dyskretyzacji ciggtych liniowych modeli dynamicznych. Struktury modeli dyskretnych.
Eksperyment identyfikacji. Metody i algorytmy identyfikacji. Metody bezposrednie i rekurencyjne. Metoda najmniejszych
kwadratow i najwiekszej wiarygodnosci. Identyfikacja obiektow wielowymiarowych i nieliniowych.

Laboratorium. Symulacja komputerowa w $rodowisku MATLAB/SIMULINK podstawowych modeli liniowych dynamicznych
oraz estymacja ich parametréw réznymi metodami, w tym rekursywnymi metodami najmniejszych kwadratow i najwiekszej
wiarygodnosci. Zapoznanie si¢ i wykorzystanie systemu System Identification Toolbox.

Literatura podstawowa:

1. Krélikowski A, Horla D., Identyfikacja obiektéw sterowania, Poznan, Wyd. Politechniki Poznanskiej, 2010.

2. Soderstrom T., Stoica P., Identyfikacja systeméw, Warszawa PWN, 1997.

Literatura uzupetniajaca:
1. Identyfikacja proceséw, praca zbiorowa pod red. Jerzego Kasprzyka, Wyd.Politechniki Slaskiej, Gliwice 2002

Bilans nakladu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktad 30
2. Laboratorium 30
3. Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych, opracowywanie sprawozdan 45
4. Przygotowanie do egzaminu/zalicznie wyktadu 15

Obcigzenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 120
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2
Zajecia o charakterze praktycznym 60 2
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