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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

System identification 1010331151010339045
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatic Control and Robotics ogélnoakademicki 3/5

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Automatic Control and Robotics polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 30  Cwiczenia: -  Laboratoria: 30  Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogolnouczelniany, z innego kierunku)

inny ogélnouczelniany

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

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Joanna Zietkiewicz

email: joanna.zietkiewicz@put.poznan.pl
tel. 616652367

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Posiada podstawowe wiadomosci z matematyki i automatyki dotyczace opisu i analizy
1 Wiedza: liniowych uktadéw dynamicznych ciggtych i dyskretnych [K_WO01, K_WO06]. Ma uporzgdkowana
podstawowg wiedze w zakresie teorii sygnatow [K_WO05].

. .. Potrafi sprawdzi¢ stabilnos¢ liniowych oraz wybranych nieliniowych obiektow i uktadow
2 Umiejetnosci: | dynamicznych [K_U07]. Potrafi zaplanowaé, przygotowag i przeprowadzié symulacje dziatania
prostych uktadéw automatyki i robotyki[K_U21].

3 Kompetencje | Ma swiadomosé koniecznosci podnoszenia swoich kompetencii, ciggtego doksztatcania sie w
spoteczne ramach studiowanego kierunku [K_KO01]

Cel przedmiotu:

Celem przedmiotu jest zapoznanie sie z metodami identyfikacji obiektéw sterowania oraz problemami zwigzanymi z
identyfikacjg obiektow

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Zna podstawowe narzedzia i techniki identyfikacji obiektéw - [K_W17]

Umiejetnosci:

1. Potrafi korzysta¢ z podstawowych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w dziedzinie czasu i czgstotliwosci oraz
ekstrahowac¢ infromacje w analizowanych sygnatach - [K_U19]

2. Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania prostego zadania pomiarowego i obliczeniowo sterujgcego (z uwzglednieniem
identyfikacji obiektéw), zaimplementowac¢ i przetestowaé w wybranym $rodowisku programistycznym - [K_U11]

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie potrzebe formutowania i przekazywania spoteczenstwu informacji i opinii dotyczgcych osiggnie¢ automatyki.
Podejmuje starania, aby przekazywac takie informacje w sposéb powszechnie zrozumialy - [K_KO06]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

- ocena sprawozdan i pracy na zajeciach, okresowe sprawdzanie wiedzy poprzez kolokwia
- egzamin

Tresci programowe
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- identyfikacja jako alternatywa modelowania analitycznego

- struktury modeli w postaci ciggtej i dyskretnej, tor zaktécenia

- planowanie eksperymentu

- problem dostatecznosci pobudzania

- metody identyfikacji nieparametrycznej

- metody identyfikacji parametrycznej (w tym met. najmniejszych kwadratéw i zmiennych instrumentalnych)
- problem identyfikowalnosci

- metoda najwiekszej wiarygodnosci

- estymator parametréw jako zmienna losowa, cechy estymatora
- identyfikacja obiektu dynamicznego ze sprzezeniem zwrotnym
- identyfikacja rzedu modelu

- rekursywne metody identyfikacji

Zastosowane metody ksztalcenia:

wyktad - wykiad z prezentacjg multimedialng uzupetniany przyktadami podawanymi na tablicy, teoria przedstawiana w
powigzaniu z aktualng wiedza, nowe tresci poprzedzone przypomnieniem tresci powigzanych, znanych studentom z innych
przedmiotow

éwiczenia laboratoryjne - praca w zespotach, eksperymenty obliczeniowe i programowanie zespotowe

Zaktualizowane w 2017 roku zostaly: pozycije literaturowe oraz metody ksztatcenia

Literatura podstawowa:

1. T. Soderstrom, P. Stoica, System identification, Prentice Hall, 1989

2. L. Ljung System identification. Theory for the user, 2nd ed. Prentice Hall, 1999

3. A. Krolikowski, D. Horla, Identyfikacja obiektéw. Modele dyskretne parametryczne., Wyd. Politechniki Poznanskiej, 2010
Literatura uzupetniajaca:

1. J. Schoukens, R. Pintelon, Y. Rolain, Mastering System Identification in 100 Exercises, Wiley, 2012

2. J. Goslinski, S. Gardecki, W. Giernacki, An efficient PSO-based method for an identification of a quadrator model
parameters, Progress in Automation, Robotics and Measuring Techniques 2015

3. D. Horla, Minimum Variance Adaptive Control of a Servo Drive with Unknown Structure and Parameters, Asian Journal of
Control, 2013

4. . Horla D., Control Basics. Exercises. Part 2, Wyd. Politechniki Poznanskiej 2017
5. J. Kasprzyk [red] Identyfikacja proceséw, Wyd. Politechniki Slgskiej, 1995

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktady 30
2. Cwiczenia laboratoryjne 30
3. Przygotowanie do zaje¢ lab. 20
4. Przygotowanie sprawozdan 15
5. Konsultacje 15
6. Przygotowanie do egzaminu, w tym praca wtasna w ciggu roku 30

Obcigzenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 140 5
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 75 3
Zajecia o charakterze praktycznym 0 0
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