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KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu studia stacjonarne: M#2-S2-AiR-AP-110
P studia niestacjonarne: M#2-S2-AiR-AP-110
Nazwa przedmiotu Identyfikacja obiektéw sterowania

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Plant identification

Obowigzuje od roku akademickiego 2024/2025

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiéw Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia Il stopien

Profil studiow ogoélnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne i niestacjonarne
Zakres Automatyka Przemystowa

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Leszek Cedro, prof. PSk

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu

Zatwierdzit Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne Semestr |

studiéw - semestr . .
studia niestacjonarne | Semestr |

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktow ECTS 3
Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia
i i . 30 15
Liczba gOdZIn staCJonarne:
W semestrze studia 18 9
niestacjonarne:
= " i ji ie ksztatcenia w Politechnice
F Politechnika Swigtokrzyska Projekt , Dostosowanie " ! Wydziat Mechatroniki
ﬁ icolce Universiweoi Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdiczesnej gospodarki WMiBM | Budowy Maszyn
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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych

Ma pogtebiong wiedze w zakresie niektérych dziatéw
matematyki, obejmujgca elementy matematyki

W01 |stosowanej, w tym metody matematyczne, niezbedne do AiR2_W01
rozwigzywania zagadnien zwigzanych z identyfikacja

Wiedza obiektéw sterowania.

W02 Ma pogi'eblonail i ’uporzqdkowgna wiedze w zakresie AR2 W02
metod opisu obiektéw sterowania. -

W03 Ma pogtebiong i uporzadkowang wiedz¢ w zakresie AIR2_ W03

identyfikacji obiektow sterowania

Umiejetnosci

Potrafi  zastosowa¢  metody  optymalizacji do
U0l |rozwigzywania zadanh typowych dla automatyki i robotyki, AiR2_U02
przyktadowo do identyfikacji obiektow regulaciji.

Potrafi dobra¢ procedury wtasciwe dla danego obiektu
sterowania i przeprowadzi¢ jego identyfikacie =z
wykorzystaniem odpowiednich Srodowisk
informatycznych.

uo2 AIR2_U03

Potrafi zorganizowa¢ i przeprowadzi¢ eksperyment
UO3 |potrzebny do rozwigzania zadania zwigzanego z AiR2_U09
identyfikacjg uktadow automatyki i robotyki.

Kompetencije
spoteczne

Ma swiadomos$¢ potrzeby samodzielnego uzupetniania i

KoL poszerzania wiedzy z zakresu automatyki i robotyki.

AIR2_KO1

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wykfad

Wstep, pojecia podstawowe. Zadanie identyfikacji obiektéw. Metody identyfikacji. Etapy
procesu identyfikacji. Algorytmy identyfikacji systemu. Algorytm najmniejszych
kwadratow (LS):kryterium identyfikacji, warunek istnienia rozwigzania. Sygnaty w
procesie identyfikacji. Zakiécenia pomiarowe i ich wplyw na wynik identyfikacji.
Klasyfikacja modeli uzywanych w procesach identyfikacji. Modelowanie matematyczne
w zagadnieniach identyfikacji. Parametryczne i nieparametryczne metody identyfikacji.
Metody numeryczne w zadaniach identyfikacji. Eliminacja zaktocen - filtracja.
Wyznaczanie odpowiednich sygnatéw i ich pochodnych dla potrzeb identyfikaciji.
Algorytmy identyfikacji on-line.

laboratorium

Identyfikacja parametréw modelu metodg klasyczng. Identyfikacja modeli ze
sprzezeniem zwrotnym. Estymacja i weryfikacja parametrow modeli - ARX, ARMAX.
Dobér parametrow regulatora PID przy zastosowaniu réznych funkcji celu.
Identyfikacja modeli nieliniowych metodg btedu wyjscia (output error). Identyfikacja
modeli nieliniowych za pomocg metody odwrotnej (input error). Identyfikacja metoda
najmniejszych kwadratow.

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
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Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
wo1 X
W02 X
W03 X
uo1 X
uo2 X
uo3 X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

najmniej 50 % punktow.

Forma . . S .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
. . Pozytywne zaliczenie kohcowego kolokwium. Uzyskanie co
wyktad zaliczenie z oceng

laboratorium zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zaje¢. Ocena koncowa
jest srednig arytmetyczng ocen czgstkowych.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Obcigzenie studenta Jetdkgos
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem R (N (G R A R NEN h
’ studiow 30 15 18 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 49,0 31,0 0
Liczba punktow ECTS, ktéra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,0 1,2 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 26,0 44,0 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 1,0 1,8 ECTS
pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami 25 0 25 0 h
" | o charakterze praktycznym ’ ’
- ‘ ; Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
ﬁ Politechnika Swigtokrzyska Swictokrzyskicj do potrzeh wspolczesne) gaspodark” wWhaaM | Vydziat Mechatroniki
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Liczba punktow ECTS, ktdrg student
8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o 1,0 1,0 ECTS
charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie pracag
9. studenta 7 7 h
Punkty ECTS za modut
10. | ¢ punkt ECTS od 25 do 30 godzin obcigzenia 3 ECTS
studenta
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