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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: METODY IDENTYFIKACJI W MECHATRONICE
Kod przedmiotu: Mim

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Mechatronika

Specjalnosc: Zastosowanie informatyki w mechatronice
Modut: Modut informatyki i elektroniki

Poziom studiéw: Il stopnia

Forma studiow: niestacjonarne

Semestr studiéw: Il

Profil: ogolnoakademicki

Prowadzgcy: dr Marek Zellma

CEL PRZEDMIOTU

Zdobycie wiedzy w zakresie budowy i analizy modeli obiektéw sterowania w oparciu o dane uzyskane w
wyniku eksperymentu

Nabycie umiejetnosci wyznaczania prostych modeli obiektéw sterowania

Wskazanie mozliwosci wykorzystania programéw Mathematica i Gretl w zagadnieniach identyfikac;ji
modeli obiektéw sterowania

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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EK4
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EK6
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Znajomos$¢ matematyki i automatyki na poziomie studiéw | stopnia oraz matematyki stosowanej Il na
poziomie studiéw Il stopnia

EFEKTY KSZTALCENIA

Student zna podstawowe modele obiektéw sterowania

Student zna wybrane metody identyfikacji modeli obiektow sterowania

Student zna wybrane metody weryfikacji modeli

Student potrafi wyznaczaé parametry modeli obiektéw sterowania na podstawie charakterystyk czasowych

Student umie wykorzystywaé mozliwosci programéw Mathematica i Gretl do opisu sygnatéw obiektow
sterowania

Student umie wykorzystywac¢ mozliwosci programéw Mathematica i Gretl do identyfikacji parametréw
wybranych obiektéw sterowania

Student umie weryfikowaé wyznaczone modele obiektéw sterowania

Student rozumie potrzebe systematycznej i samodzielnej pracy nad opanowaniem materiatu kursu

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY gL(i)(iszbii
Modele obiektow sterowania 2
Klasyfikacja metod identyfikac;ji 1
Metody identyfikacji charakterystyk czasowych obiektéw sterowania 2
Identyfikacja dyskretnych modeli obiektéw sterowania 1
Identyfikacja ciggtych modeli obiektow sterowania 1
ldentyfikacja modeli wielowymiarowych obiektdw sterowania 1
Identyfikacja modeli obiektéw sterowania ze sprzezeniem zwrotnym 1
Identyfikacja modeli ztozonych obiektéw sterowania 1

Razem 10
CWICZENIA
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Wyznaczanie parametré4w modeli obiekidw sterowania na podstawie charakterystyk czasowych 1
Zastosowanie programow Mathematica i Gretl do opisu sygnatow obiektow sterowania 1
Zastosowanie funkcji sklejanych do opisu sygnatéw obiektow sterowania 1
Wykorzystanie programu Gretl do identyfikacji modeli réznicowych obiektow sterowania 1
Identyfikacja réwnan ruchu obiektéw ptywajacych 1
ldentyfikacja rownan stanu silnika pradu statego 1
Kolokwium 2
Razem 8
NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
Notebook z projektorem
Tablica i kolorowe pisaki
SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Kolokwium nr 1 EK1-EK8
Sprawdzian EK2
Odpowiedz ustna EK1-EK3
PODSUMOWUJACA
Wykonanie zadania obliczeniowego. EK4-EK7
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr | razem

Godziny kontaktowe z nauczycielem 18 18

Przygotowanie sie do wyktadéw i ¢wiczen 20 20

Samodzielne opracowanie zagadnien 20 20

SUMA GODZIN W SEMESTRZE 58 58

PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Student zna podstawowe modele obiektow sterowania
EK1 |Nie zna podstawowych modeli obiektéw |Stabo i chaotycznie przedstawia wiedze |Posiada podstawowg wiedze z zakresu Ma up.orza}dkolwanq W|edz_e z zakre_su
i L ) SO . modeli obiektéw sterowania i potrafi
sterowania z zakresu modeli obiektéw sterowania modeli obiektow sterowania . .
wskazac ich praktyczne zastosowania
Student zna wybrane metody identyfikacji modeli obiektow sterowania
Posiada uporzadkowana wiedze z Ma uporzadkowang wiedze z zakresu
EK2 |Nie posiada wiedzy w zakresie metod Ma fragmentaryczng wiedze w zakresie borza I . metod identyfikacji obiektdw sterowania
. Lo U . ; I . |zakresu metod identyfikacji modeli ) s e
identyfikacji modeli obiekiéw sterowania [metod identyfikacji obiektow sterowania  Lax . oraz potrafi dokona¢ wyboru wtasciwej
obiektéw sterowania o )
metody w zagadnieniach rzeczywistych
Student zna wybrane metody weryfikacji modeli
EK3 |Nie zna metod weryfikacji modeli Ma fragmentlaryg.znac W|gdze w zakresie |Posiada pod.stav.\{owq W|.edzq w zakresie (Ma pog’reblonq i ugru.ntovylanq W|§dze w
L : metod weryfikacji modeli metod weryfikacji modeli zakresie metod weryfikacji modeli
obiektéw sterowania S . o . s .
matematycznych obiektow sterowania matematycznych obiektow sterowania matematycznych obiektow sterowania
Student potrafi wyznaczac parametry modeli obiektdw sterowania na podstawie charakterystyk czasowych
Ek4 Nie poltrafl. wy?naczyc para_tmetrow Wyznacza parametry prostych modeli Poprawnie wyznacza parametry modeli |Bezbtednie wyznacza parametry
modeli obiektéw sterowania na - . o . . S, .
. obiektow sterowania obiekiow sterowania ztozonych modeli obiektow sterowania
podstawie charakterystyk czasowych
Student umie wykorzystywac mozliwosci programdéw Mathematica i Gretl do opisu sygnatdw obiektdw sterowania
ks |Nie potrafi pos’rggiwac’: sie Stabo wyk.orz_ystuje programy Dobrze W)_/kor.zystuje programy Biegle wykorzystuje programy
oprogramowaniem komputerowym do Mathematica i Gretl do opisu sygnatéw  [Mathematica i Gretl do opisu sygnatéw |Mathematica i Gretl do opisu sygnatoéw
opisu sygnatow obiektéw sterowania obiektow sterowania obiektéw sterowania obiektow sterowania
Student umie wykorzystywac mozliwosci programdéw Mathematica i Gretl do identyfikacji parametrow wybranych obiektéw sterowania
Nie potrafi wykorzystywaé mozliwosci Stabo wykorzystuje mozliwosci Dobrze wykorzystuje mozliwosci Bardzo dobrze wykorzystuje mozliwosci
EK6 |programéw Mathematica i Gretl do programéw Mathematica i Gretl do programéw Mathematica i Gretl do programoéw Mathematica i Gretl do
identyfikacji parametréw wybranych identyfikacji parametréw wybranych identyfikacji parametréw wybranych identyfikacji parametréw wybranych
obiektéw sterowania obiektow sterowania obiektéw sterowania obiektow sterowania
Student umie weryfikowac wyznaczone modele obiektow sterowania
EK7 |Nie umie weryfikowaé wyznaczonych Stabo dokonuje weryfllkaql A Dobrze weryfikuje wyznaczone modele |Biegle weryfikuje wyznaczone modele
Co . wyznaczonych modeli obiektéw oz . SO .
modeli obiekiéw sterowania . obiektow sterowania obiektéw sterowania
sterowania
Student rozumie potrzebe systematycznej i samodzielnej pracy nad opanowaniem materiatu kursu
EK8 |Nie rozumie potrzeby ciaglego Stabo rozumie potrzebe ciagtego Rozumie potrzebe systematycznej i Bardzo dobrze rozumie potrzebe

poszerzania i aktualizowania wiedzy

poszerzania i aktualizowania wiedzy

samodzielnej pracy nad opanowaniem
materiatu kursu

systematycznej i samodzielnej pracy nad
opanowaniem materiatu kursu







