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Nazwa w jezyku polskim: Identyfikacja obiektéw sterowania
Nazwa w jezyku angielskim: Control object identification
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka przemystowa
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy): Automatyzacja Maszyn, Pojazdow i Urzadzen
Stopien studiéw i forma: Il stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu: APRO012511
Grupa kurséw: NIE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(zzV):
Liczba godzin zaje¢
catkowitego nakfadu pracy 60 30
studenta (CNPS):
Forma zaliczenia: zaliczenie na ocene zaliczenie na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X):

Liczba punktéw ECTS: 2 1
w tym liczba punktéw
odpowiadajgca zajeciom o 1

charakterze praktycznym (P):

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajgca zajeciom
wymagajgcym 1.40 0.70
bezposredniego kontaktu
(BK):

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENC)I

Znajomos¢ algebry w stopniu podstawowym.

Znajomos$¢ analizy matematycznej w stopniu podstawowym.

Znajomos¢ procesédw stochastycznych.

Znajomos¢ zagadnien teorii sterowania.

Umiejetnos¢ opracowywania programéw oraz wykonywania obliczen w srodowisku Matlab.

vk wne

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie metod identyfikacji obiektéw sterowania
C2. Zdobycie umiejetnosci rozwigzywania problemoéw identyfikacji obiektéw sterowania.
C3. Zaznajomienie sie z oprogramowaniem wspomagajacym rozwigzywanie probleméw identyfikacji obiektéw sterowania.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:
PEU_WO01 Zdobywa wiedze dotyczacg identyfikacji parametrycznych modeli statycznych.
PEU_WO02 Zdobywa wiedze dotyczacg identyfikacji parametrycznych, modeli dynamicznych.
PEU_WO03 Zdobywa wiedze dotyczacg identyfikacji nieparametrycznych modeli stacjonarnych.
Z zakresu umiejetnosci:
PEU_UO1 Potrafi zaplanowad proces identyfikacji.
PEU_U02 Potrafi przeprowadzi¢ identyfikacje obiektéw sterowania.
PEU_UO3 Potrafi przeprowadzi¢ obliczenia identyfikacyjne w srodowisku Matlaba.
Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 Potrafi dziata¢ samodzielnie przy rozwigzywaniu zadania identyfikacyjnego.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad

liczba godzin:

Wprowadzenie. Pojecia podstawowe i definicje: systemy dynamiczne, modele systeméw

Wyl dynamicznych, identyfikacja, interpretacja zidentyfikowanego modelu, proces identyfikacyjny. 2
Wy2 Identyfikacja modeli statycznych metoda najmniejszych kwadratéw: zasada metody, 2
rekurencyjny algorytm metody, deterministyczne kryterium oceny poprawnosci modelu.
Wy3 Analiza statystyczna wynikéw identyfikacji modeli statycznych metoda najmniejszych 2
kwadratéw.
Wy4 Eksperyment identyfikacyjny w przypadku modeli dynamicznych: ogélna charakterystyka, wybér| 2
okresu prébkowania, wybér sygnatu pobudzajgcego.
Identyfikacja parametrycznych modeli dynamicznych: istota identyfikacji, modele ARX, ARMAX,
Wy5 estymacja parametrow modelu metodami: najmniejszych kwadratéw, zmiennej instrumentalne;j 2
oraz najwiekszej wiarygodnosci.
Wy6 Weryfikacja parametrycznych modeli dynamicznych. 2
Wy7 Identyfikacja parametrycznych modeli dynamicznych niestacjonarnych. 2
Wy8 Poréwnanie identyfikacji parametrycznych modeli statycznych i dynamicznych. Kolokwium. 2
Identyfikacja modeli ciggdw czasowych: pojecie ciggu czasowego, wiasciwosci ciggdw
W czasowych (stacjonarnos¢, stabilnos¢), wtasciwosci modeli ciggdéw czasowych (przyczynowosé,
y9 Ny . ; S C o 2
stabilnos¢, odwracalnosc), proces identyfikacji modeli ciggdw czasowych, stochastyczne modele
ciggéw czasowych (modele stacjonarne i niestacjonarne) i ich wtasnosci.
Wy10 Identyfikacja odpowiedzi impulsowej: metody rekurencyjne i nierekurencyjne. 2
W Identyfikacja gestosci widmowej mocy: opis sygnatu w dziedzinie czestotliwosci, klasyczne i
yll . o 2
nowoczesne metody identyfikacji.
Identyfikacja charakterystyk amplitudowo-fazowych z wykorzystaniem metod
W nieparametrycznych: cel identyfikacji, metody identyfikacji (analiza czestotliwosciowa, analiza
y12 L0 . . . . . ; " 2
czestotliwosciowa metodami korelacyjnymi, analiza widmowa), funkcja koherencji, sygnaty
pobudzajace.
W Identyfikacja modeli statycznych i dynamicznych z wykorzystaniem aproksymacji
y13 o . . . L 2
stochastycznej: idea aproksymacji stochastycznej, algorytm identyfikacji.
Wyl4 Podsumowanie metod identyfikacji obiektéw sterowania. Kolokwium. 2
Wy15 Podsumowanit_e metoq testowania jakosci z!dentyﬁkowanych modeli obiektéw sterowania oraz 2
sposobéw znajdowania ulepszonych modeli.
suma godzin: 30
Forma zajec - laboratorium liczba godzin:
Lal Wprowad;enie do laboratorium. Modele matematyczne i proces identyfikacji obiektéw 1
sterowania.
La2 Identyfikacja modeli statycznych metoda najmniejszych kwadratéw - podejscie 2
deterministyczne.
La3 Identyfikacja modeli statycznych metoda najmniejszych kwadratéw - podejscie stochastyczne. 2
Lad Identyfikacja modeli dynamicznych z wykorzystaniem modeli ARX. 2
La5 Identyfikacja modeli dynamicznych cd. - identyfikacja modelu praktycznego obiektu. 2
La6 Identyfikacja parametréw modeli ciagéw czasowych. 2
La7 Identyfikacja odpowiedzi impulsowej. 2
La8 Identyfikacja charakterystyki amplitudowo-fazowe;. 2
suma godzin: 15
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Prezentacja multimedialna.
N2. Wyktad informacyjny.
N3. Przygotowanie w formie sprawozdania.

N4.

Program MATLAB/Simulink.




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny
F - formujaca w trakcie semestru
P - podsumowujaca na koniec
semestru

Numer efektu uczenia sie

Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie

Fl(w)

PEU_WO1
PEU_W02
PEU_WO3

aktywnos¢ na zajeciach

PEU_WO1
PEU_W02
PEU_WO3

kolokwium

P=0.1F1 + 0.9F2

PEU_UO1
PEU_U02
PEU_UO3

aktywnos¢ na zajeciach

F2(L)

PEU_UO1
PEU_U02
PEU_UO3

sprawozdanie z ¢wiczen laboratoryjnych

P(L)

P=0.3F1 + 0.7 F2
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