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Nazwa przedmiotu
Identyfikacja obiektéw sterowania [S1AIR1E>I0S]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Automatyka i robotyka/Automatic Control and 3/5

Robotics

Studia w zakresie (specjalnos¢) Profil studiow
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Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
30 30 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

5,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Joanna Zietkiewicz

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu statystyki
matematycznej, przetwarzania sygnatéw oraz automatyki (znajomos¢ modeli matematycznych dla ciagtej i
dyskretnej dziedziny czasu oraz metod dyskretyzacji). Powinien rowniez posiada¢ umiejetnosc
implementac;ji algorytméw w jezyku Matlab, implementaciji i symulacji schematow blokowych w Srodowisku
Simulink oraz umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien by¢ takze gotowy do
podijecia wspotpracy w ramach zespotu.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom wiedzy i umiejetnosci na temat konstruowania modeli matematycznych obiektow
statycznych i proceséw dynamicznych w oparciu o metody eksperymentalne (tworzenie modeli na
podstawie danych pomiarowych); zapoznanie studentéw z wybranymi metodami identyfikaciji
parametrycznej i nieparametrycznej, weryfikacja modeli, ksztattowanie umiejetnosci implementac;i
otrzymanych modeli i ich praktycznego wykorzystania; ksztattowanie umiejetnosci pracy w matym zespole.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
W zakresie wiedzy:



Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu podstawowe kryteria syntezy i metody strojenia regulatorow,
narzedzia i techniki automatycznego doboru nastaw regulatoréow oraz identyfikacji obiektow sterowania
[K1_W17 (P6S_WG)].

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi wyznaczac¢ i postugiwac sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych i wybranych
procesow przemystowych, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania uktadéw automatyki i
robotyki [K1_U11 (P6S_UW)].

W zakresie kompetencji spotecznych:

Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy; rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i
organizowac proces uczenia sie innych osob [K1_K1 (P6S_KK)].

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

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob: Wiedza nabyta podczas
wyktadu sprawdzana jest za pomocg koncowego egzaminu pisemnego. Test zawiera 15-30 pytan, kazde z
czterema odpowiedziami jednokrotnego lub wielokrotnego wyboru, a takze 2-5 pytan otwartych.
Prawidtowa odpowiedz na pytanie zamkniete pozwala otrzymac 1 punkt, na pytanie otwarte — 2 punkty.
Otrzymanie oceny dostatecznej z egzaminu wymaga zdobycia ponad potowy maksymailnej liczby punktow.
Umiejetnosci nabyte podczas ¢wiczen laboratoryjnych weryfikowane sg poprzez biezgce sprawdzanie
wiedzy studentoéw (przygotowanie do zajec oraz weryfikacja tresci z zaje¢ wczesniejszych) oraz
sprawdzanie sprawozdan wykonanych przez studentéw na podstawie zajec.

Tresci programowe

Problemy podejmowane na wyktadach i zajeciach laboratoryjnych dodtyczg: identyfikacji jako alternatywy
modelowania analitycznego, struktur modeli w postaci ciggtej i dyskretnej oraz z torem zaktocenia,
planowania eksperymentu identyfikacji, problemu dostatecznosci pobudzania, metod identyfikacji
nieparametrycznej oraz metod identyfikacji parametrycznej (w tym met. najmniejszych kwadratéw,
zmiennych instrumentalnych i najwiekszej wiarygodno$ci), problemu identyfikowalnosci, estymatora
parametrow jako zmiennej losowa, cech estymatora, identyfikacji obiektu dynamicznego ze sprzezeniem
zwrotnym, identyfikacji rzedu modelu, rekursywnych metody identyfikacji, identyfikacji obiektow
wielowymiarowych i nieliniowych

Wyktad: Przedstawienie teorii dot. wszystkich powyzszych zagadnien, przyktady zadan obliczeniowych
Cwiczenia laboratoryjne: Polecenia Matlaba i symulacje w Simulinku niezbedne dla przedmiotu. Symulacije
i identyfikacja - metody nieparametryczne, metody parametryczne wsadowe dla proceséw
deterministycznych i stochastycznych, metody parametryczne rekursywne, identyfikacja w ukfadzie
zamknietym.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

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

Cwiczenia laboratoryjne - praca w zespotach, eksperymenty obliczeniowe i programowanie w ramach
zespotdw
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 120 5,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 60 2,50

laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




