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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Identyfikacja i sterowanie adaptacyjne 1010545131010554239
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogélnoakademicki 2/3

Sciezka obieralnosci/specjalno$é Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Wbudowane systemy sterowania polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien niestacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 12 Cwiczenia: - Laboratoria: -  Projekty/seminaria: 12 2
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)
kierunkowy z danego kierunku
Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 4 100%
nauki techniczne 4 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. inz. Stawomir Stepien

email: Slawomir.Stepien@put.poznan.pl
tel. 61 6652364

Katedra Inzynierii Komputerowej PP

ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadaé podstawowg wiedze z matematyki

1 Wiedza: obejmujgca algebre, analize, probabilistyke oraz elementy matematyki dyskretnej i logiki, w tym
metody matematyczne i metody numeryczne niezbedne do opisu i analizy wtasnosci liniowych i
podstawowych nieliniowych systemoéw dynamicznych i statycznych, opisu proceséw losowych i
wielkosci niepewnych, opisu algorytméw sterowania i analizy stabilnosci systeméw
dynamicznych, opisu, analizy oraz metod przetwarzania sygnatéw w dziedzinie czasu i
czestotliwosci, numerycznej symulacji systeméw dynamicznych w dziedzinie czasu ciagtego i
czasu dyskretnego

Powinien réwniez rozumie¢ koniecznos$¢ poszerzania swoich kompetencji / mie¢ gotowos¢ do

2 Umiejetnosci: | podjecia wspotpracy w ramach zespotu
3 Kompetencje | Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowaé takie postawy jak
spoleczne uczciwos$é, odpowiedzialnos$é, wytrwatosé, ciekawos$¢ poznawcza, kreatywnos$é, kultura

osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu metod modelowania i identyfikacji obiektéw wystepujacych
w urzadzeniach automatyki i robotyki oraz podstaw sterowania adaptacyjnego

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemow z zakresu testowania oraz interpretacji wynikow

3. Ksztaltowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej z zakresu montazu i uruchamiania uktadéw pomiarowych

oraz interpretacji uzyskanych wartosci

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. ma wiedze w zakresie metod matematycznych i metod numerycznych niezbednych do opisu i analizy wkasnosci liniowych i
podstawowych nieliniowych systemoéw dynamicznych i statycznych, opisu proceséw losowych i wielkosci niepewnych, -
[K_W1]

2. ma wiedze w zakresie metod matematycznych i metod numerycznych niezbednych do opisu, analizy oraz metod
przetwarzania sygnatéw w dziedzinie czasu i czestotliwosci, numerycznej symulacji systemow dynamicznych w dziedzinie
czasu ciggtego i czasu dyskretnego; - [K_W1]

3. ma uporzgdkowang wiedze w zakresie teorii sygnatéw i informacji oraz metod ich przetwarzania w dziedzinie czasu i
czestotliwosci; - [K_W5]

Umiejetnosci:
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1. potrafi planowac i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i
wycigga¢ wnioski; - [K_U10]

2. potrafi zaprojektowaé i praktycznie wykorzysta¢ proste uktady diagnostyczno-decyzyjne dedykowane systemom automatyki
i robotyki; - [K_U21]

3. potrafi zidentyfikowac poréwnac i przeanalizowa¢ zadanie identyfikaciji, zdefiniowac¢ i zastosowac odpowiednie narzedzia
identyfikacji, opisa¢ zagadnienie, rozwigza¢ zadanie oraz oszacowac przydatnos¢ metody - [K_U22]

4. potrafi zaprojektowac i przeanalizowaé uktad sterowania adaptacyjnego - [K_U23]
Kompetencje spoteczne:

1. posiada $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wlasng oraz gotowos¢ podporzgadkowania sie zasadom pracy w zespole
i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi kierowa¢ matym zespotem, wyznaczac cele i
okresla¢ priorytety prowadzace do realizacji zadania; - [K_K3]

2. potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania; - [K_K4]
3. potrafi myslec i dziata¢ w sposob optymalny, - [-]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Ocena formujaca:

a) w zakresie wykfadow:
na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materialu oméwionego na poprzednich wyktadach,
b) w zakresie laboratoriéw / éwiczen:

na podstawie oceny biezacego postepu realizacji zadan projektowych,

Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:
ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym o charakterze problemowym
b) w zakresie projektu weryfikowanie zatozonych efektéw ksztalcenia realizowane jest przez:

i ocene przygotowania studenta do realizacji poszczegoélnych zadan projektowych oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z ich realizacja,

ii. ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) ? premiowanie przyrostu umiejetnosci postugiwania sie
poznanymi zasadami i metodami,

iii. oceng sprawozdania przygotowywanego czesciowo w trakcie zaje¢, a czesciowo po ich zakonczeniu; ocena ta
obejmuje takze umiejetnosc¢ pracy w zespole,

Tresci programowe
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Program wyktadu obejmuje nastepujace zagadnienia:

Zagadnienia modelowania, modele parametryczne, nieparametryczne, analiza sygnatowa, definicja sygnatow
wymuszajgcych, szum, obszary zastosowan identyfikacji.

Opis matematyczny liniowych modeli dynamicznych oraz sygnatéw stochastycznych.
Spektralne metody analizy oraz odpowiedzi czestotliwosciowe modeli nieparametrycznych.
Identyfikacja przy uzyciu modeli nieparametrycznych, analiza korelacyjna.

Identyfikacja przy uzyciu modeli parametrycznych, rekurencyjna metoda najmniejszych kwadratéw RLS, wagowa metoda

najmniejszych kwadratow WLS, rekurencyjna uogélniona metoda najmniejszych kwadratéw RGLS, rekurencyjna metoda

zmiennych instrumentalnych RIV, metoda aproksymacji stochastycznej STA, znormalizowana metoda $redniokwadratowa
NLMS itd.

Estymacja parametrow systemoéw SISO, bez i z petla sprzezenia zwrotnego. Ograniczenia i mozliwosci metod estymacii.
Estymacja parametrow systemoéw MIMO.

Identyfikacja systemoéw nieliniowych, modele Hammersteina, Wienera, szereg Volterra, estymacja parametréw, znaczenie
nieliniowosci.

Wybrane iteracyjne metody optymalizaciji.

Zastosowanie sieci neuronowych oraz technik look-up tables dla celéw identyfikacii.

Estymacja parametrow przy uzyciu filtru Kalmana.

Aspekty praktyczne i aplikacje.

Sterowanie adaptacyjne PID wraz z regulatorem o strukturze RST.

Sterowanie adaptacyjne jednokrokowe i minimalnowariancyjne.

Kombinacja sterowania adaptacyjnego oraz optymalnego.

Aspekty praktyczne i aplikacje.

Zajecia projektowe prowadzone sg w formie zaje¢, odbywajgcych sie w laboratorium, poprzedzonych 2-godzinng sesjg
instruktazowg na poczatku semestru. Projekty realizowane sg przez 2-osobowe zespoty studentéw. Program obejmuje
nastepujace zagadnienia:

Identyfikacja przy uzyciu modeli parametrycznych, rekurencyjna metoda najmniejszych kwadratow RLS, wagowa metoda
najmniejszych kwadratéw WLS, rekurencyjna uogélniona metoda najmniejszych kwadratéw RGLS, rekurencyjna metoda
zmiennych instrumentalnych RIV, metoda aproksymacji stochastycznej STA, znormalizowana metoda sredniokwadratowa
NLMS itd. Identyfikacja systemow nieliniowych, modele Hammersteina, Wienera, szereg Volterra. Zastosowanie sieci
neuronowych oraz technik look-up tables dla celéw identyfikacji. Sterowanie adaptacyjne PID wraz z regulatorem o strukturze
RST. Aspekty praktyczne i aplikacje.

Czes$¢ wymienionych wyzej tresci programowych jest realizowana w pracy wlasnej studenta.

Metody dydaktyczne:
1. wyktad: prezentacja multimedialna,
2. projekty: rozwigzania praktycznych zagadnien identyfikacji, dyskusja, praca w zespole,

Literatura podstawowa:

1. l.Landau, Systems identification and control design using PIM+software, Prentice Hall, Engelwood Cliffs, 1990
2. T. Soderstrom, P. Stoica, Systems identification, Prentice Hall, London 1989

3. A. Krdlikowski, Sterowanie adaptacyjne z ograniczeniami sygnatu sterujgcego, WPP, Poznan 2004

Literatura uzupetniajaca:
1. L.Ljung, T. Soderstrom, Theory and practice of recoursive identification, MIT Press, Cambridge, 1983

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢é Czas (godz.)
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1. udziat w zajeciach projektowych 12
2. przygotowanie do zaje¢ projektowych 8
3. praca wiasna nad projektem 6
4. udziat w konsultacjach (czesciowo mogg by¢ realizowane drogg elektroniczng) zwigzanych z 2
realizacjag procesu ksztalcenia, w szczegolnosci projektu 8
5. przygotowanie do egzaminu 12
6. udziat w wyktadach 6
7. zapoznanie si¢ ze wskazang literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = 1| 5
godz.), 60 stron

8. przygotowanie do zaliczenia projektu

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 56
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 26
Zajecia o charakterze praktycznym 28
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