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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Systemy bezczujnikowe [S2AiR2-ISA>SB]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Automatyka i robotyka 11

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow
Inteligentne systemy automatyki ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
30 30 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

4,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Dariusz Janiszewski
dariusz.janiszewski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Znajomosc¢ podstaw automatyki, metod sterowania. Znajomos¢ matematyki w zakresie rozwigzywania
réwnan rozniczkowych i teorii mnogosci. Znajomos¢ podstaw techniki cyfrowej i przetwarzania sygnatow.



Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest wprowadzenie do dotychczasowych znanych rozwigzan uktadow sterowania
systemoéw estymacji zmiennych wewnetrznych. Celem zajeé prowadzonych w ramach wyktadu jest
nauczenie studenta wykorzystania instniejgcego poziomu wiedzy w zakresie systemow sterowania.
Przedstawiane sg metody wynikajgce bezposrednio z teorii estymacji, a takze zagadnienia praktyczne z
nimi zwigzane. W ramach przedmiotu przedstawione jest wprowadzenie do teorii estymacji -- jej celowos¢ i
mozliwosci. Dalej kilkka metod, w tym oparte na estymatorach optymalon kwadraturowych, od prostych
filtrow Kalmana, konczgc na filtrach czgsteczkowych, jest wnikliwie przedstawiona. W ramach laboratorium
studenci rozwigzujg klasyczne problemy estymaciji, zapoznajg sie z istniejgcymi benchmarkami. Finalnym
efeketem pracy jest opracowanie wiasnego systemu obserwacji zmiennych stanu dla konkretnego obiektu
z konkternie dobranym estymatorem. Praca ta sktada sie z analizy obiektu, budowy modelu, jego
symulacje, dobdr estymatora, dobér zmiennych stanu obserwatora, dobdr metody strojenia estymatora,
statystyczna analiza wynikéw. Student po zakonczeniu ksztatcenia powinien potrafi¢ projektowac i
programowac systemy automatyki wykorzystujgce estymatory.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

K2_W7+ ma zaawansowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod analizy i projektowania systemow
sterowania;

K2_W5+ ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systemow
liniowych i nieliniowych;

K2_W12+ ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu
automatyki i robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych

Umiejetnosci:

K2_U9+ potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki i robotyki
oraz zaplanowac i przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng;

K2_U10+ potrafi wyznacza¢ modele prostych systeméw i procesow, a takze wykorzystywacé je do celow
analizy i projektowania uktadow automatyki i robotyki;

K2_U11+ potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym sygnatu
wizyjnego oraz ekstrahowac informacje z analizowanych sygnatow;

Kompetencje spoteczne:
K2_K1+ rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie - podnoszenia kompetencji
zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie innych oséb;

Metody weryfikacji efektéw uczenia si¢ i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Egzamin koncowy w postaci przedstawienia rozwigzania problemu realizowanego na zajeciach
laboratoryjnych, dodatkowa ocena postepdw na zajeciach laboratoryjnych

Tresci programowe

Wstep do matematyki zbioréw, statystyki i teorii estymaciji

Modelowanie matematyczne obiektéw skoncentrowane na budowie obserwatora

Predykcja w sterowaniu

Estymatory opytmalno-kwadratowe -- wstep.

Problem i idea filtracji

Filtr Kalmana

Rodzina nieliniowych filtrow Kalmana

Filtry czgsteczkowe

Cwiczenia laboratoryjne ilustrujg zagadnienia omawiane na wyktadach, a koncentrujg sie gtéwnie na
rozwigzywaniu probleméw technicznych i programistycznych.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne



Wyktad: tablicowo-multimedialny z elementami eksperymentéw sprzetowych
Laboratorium: Eksperymenty symulacyjne na stanowiskach laboratoryjnych, oproacowanie koncowe
wybranego problemu
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Uzupetniajgca:

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 40 1,50
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiow/egzaminu,
wykonanie projektu)




