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KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim:Modele uktadow dynamicznych
Nazwa w ¢zyku angielskimModels of dynamics system

Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka

Stopier studidow i formal stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: Bowigzkowy
Kod przedmiotuAREKO0O01

Grupa kursOwTAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariu
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych
w Uczelni (ZzZU) 30 15 30
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy
studenta (CNPS) 50 60 70
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie | - Zaliczenie

na ocer na ocer

Dla grupy kurs6w zaznaczykurs X
koncowy (X)
Liczba punktow ECTS 6
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom i 5 5
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 1 1 2

kontaktu (BK)

m

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_WO01, K1AIR_WO02, K1AIR_WO03, K1AIR_WO06
K1AIR_UO1, K1AIR_UO02, KIAIR_UO03, K1AIR_U04

\

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o formach opisu i metodach badatasndci dynamiki ukladéw.
C2. Nabycie umigjnasci konstruowania modeli dynamiki prostych uktaddmy€znych.
C3. Nabycie umiejnaosci analitycznego badania wtasiwodynamiki.

C4. Nabycie umiejnadici przygotowania i prowadzenia symulacyjnych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rigmtjigce kompetencje:

Z zakresu wiedzy: Zna r@ne formy opisu dynamiki obiektéw i metody badaniastabilnosci

liniowych uktadéw dynamicznych

PEK W01 — zna podstawowe matematyczne formy opianalizy dynamiki uktadu — réwnan
rozniczkowe n-tego r@u, rownania stanu i transmitancje.

PEK W02 - zna interpretacjwlasnagci dynamiki na podstawie patenia biegunow uktady
odpowiedzi skokowej i impulsowej, charakterystykd@go.

PEK_WO03 — zna parametry, wtasopi przyktady podstawowych cztonéw dynamiki.

PEK_W04 - zna zasady konstrukcji modeli dynamikpodstawie praw zachowania.

PEK_WO05 - zna podstawowe metody identyfikacji mbdel podstawie odpowiedzi skokowyck
charakterystyk gzstotliwosciowych.

PEK_WO06 - zna zasady i sposoby symulacyjnego badeasnaci dynamiki

Z zakresu umiejetnosci: Umie opracowa i dokona¢ analizy modeli dynamiki wybranych

procesow fizycznych. Umie bad&wtasnasci dynamiczne modeli uktadéw fizycznych metodamni

symulacji komputerowych

PEK UO01 - potrafi skonstruowanodele prostych uktadéw hydraulicznych, cieplnyelektrycznych
i mechanicznych na podstawie praw zachowania

PEK_UO02 — potrafi przeksztatcjedm forme opisu dynamiki na irn liniowe réwnanie réniczkowe
n-tego rzdu na rGwnania stanu lub transmitancpwnania stanu na transmitancje.

PEK_UO3 — potrafi wyznaczyanalitycznie stan rownowagi i zba&databilng¢ uktadu liniowego
opisanego réwnaniemagiczkowym n-tego rgdu, rownaniami stanu lub transmitancj

PEK _U04 — potrafi wyznaczysymulacyjnie odpowied skokows i impulsows dowolnego uktad
opisanego réwnaniami xdiczkowymi zwyczajnymi lub transmitancjami przyyaiu pakietu
Matlab i Simulink (lub Scilab)

PEK_UO5 — stosuje precyzyjne poia do opisu zjawisk wiasgo dynamicznych.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 - zyskat daviadczenie w tworzeniu poprawnej dokumentacji hiada

PEK K02 — mawiadoma¢ znaczenia umiefnosci weryfikacji i krytycznej oceny wtasnych batga

PEK KO3 - rozumie konieczié rozwijania zdolnéci do samodzielnego stosowania posiad
wiedzy i umiegtnasci,

ie

N

anej

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zajeé¢ — wykiad godzin
Opis statyczny i dynamiczny.
Wyl Analityczne rozwgzanie rownania rniczkowego liniowego i jego 2
zastosowanie w opisie wiasioo dynamiki.
Wy2a Punkt rownowagi. Bieguny uktadu. 1
Symulacyjne rozwizywanie rowna rozniczkowych — zasady konstrukcji i
Wy2b I A 1
weryfikacji schematow réwnia
Metody analizy wiasni@i dynamiki na przyktadzie rownaniaadczkowego
Wy3 ; . . : 2
drugiego rzdu. ROwnanie oscylacyjne. Portrety fazowe.
Wyda Zasady konstrukcji modeli dynamiki zbiorniké@iwartych. 1
Wy4b Opis dynamiki za pomgaeownah stanu i transmitancji. 1
Wyba Podstawowe obiekty (cztony) dynamiki. 1
Wy5b Zasady konstrukcji modeli obiektow cieplnych. 1
Wy6 Charakterystyki estotliwosciowe. Asymptoty charakterystyk Bodego. 2




Zasady konstrukcji prostych uktadéw mechanicznyelektrycznych.

Wy Analogie uktadéw elektrycznych, mechanicznych, layticznych i cieplnych. 2
Wy8 Modele jako nakglzie poznawcze, metodologia konstruowania modeli.
Wy9 Ogodlna typologia modeli. 2
Wy10 Symulacja uktadéw o dynamice nieliniowej.
Wyll Modele probabilistyczne, symulacje procesdsovaych. 2
Wy12 Symulacje analogowe, wprowadzenie do symutéejnolegtych. 2
Wy13 Metody_ catkowania numerycznego uktadow réwn@niczkowych 2
zwyczajnych.
Wy14-15 | Symulacje hybrydowe. 4
Suma godzin 30
Forma zajeé¢ — éwiczenia Liczba
Godzin
Cwl Rownanie statyczne i charakterystyczne. 1
Cw2 Potazenie biegunow a odpowigdkokowa i impulsowa ukfadu. 2
Cw3 Wiasndci i parametry rownania oscylacyjnego.ZRé metody analizy wlasia >
’ dynamiki na przyktadzie modelu drugiegedam.
Cw4 Metody analizy rownastanu. Wyznaczanie i badanie transmitancji uktadu. )
Konstrukcja i analiza wtaskoi modeli otwartych uktadéw hydraulicznych.
Cw5s Konstrukcja i analiza wtaskoi modeli uktadéw cieplnych. 2
Cw6 Parametry i wlasnigi podstawowych cztonow dynamiki w dziedzinie czasu 2
Cw7 Wyznaczanie i zastosowanie asymptot logarytmicznycharakterystyk 2
czestotliwosciowych Bodego.
Cw8 Konstrukcja modeli uktadow mechanicznych i elekarygch. 2
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizaeyjiWprowadzenie do >
Matlaba na temat generowania wykreséw i operacinaeaierzach
La2 Charakterystyki statyczne obiektu 2
La3 Funkcje czasu: zi@nia funkcji eksponencjalnych i sinusoidalnych 2
La4 Symulacyjne rozwgzanie rownania rdniczkowego 2
La5 Badania symulacyjne wariantéw rownaniamazkowego drugiego ezlu 2
Lab Generowanie portretéw fazowych 2
La7 Badania symulacyjne modeli nieliniowych na wybrampczyktadach 2
La8 Alternatywne metody analizy modeli liniowych na wahych przyktadach 2
(rownania stanu i transmitancje)
La9-11 Przygotowanie i realizacja badsymulacyjnych wybranego obiektu fizycznego 6
(projekt bada)
Lal2 Realizacja i badanie czton6w dynamiki w dziedziceasu 2
Lal3 Badanie cztonéw dynamiki w dziedziniestotliwosci 2
Lal4-15 | Inne metody konstrukcji modeli w programach symyilagch 4
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
2. Cwiczenia analityczne
3. Cwiczenia laboratoryjne




4. Praca wlasna — przygotowanie @eiczen laboratoryjnych, opracowanie sprawozda
5. Praca wlasna — rozgdywanie zada ze zbioru

6. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowamieotbkwium

7. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowca Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

PEK_U01+ PEK_UO03 Kartkowki i kolokwium pisemne

F1,F2 PEK_UO05, PEK_KO03 nacwiczeniach
£3 PEK _U03 + PEK_04 Sprawozdania éwiczen
PEK K01+ PEK_KO03 laboratoryjnych
F4 Kolokwium pisemne z wyktadu

P = 0,33*(F1+F2) + 0,33*F3+0,33*F4 pod warunkiem,F1+F2>=3,0 i F3>=3 i F4>=3,0

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Czemplik A.,Praktyczne wprowadzenie do opisu, analizy i synjiudgaamiki obiektowOficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2012

[2] Czemplik A.,Modele dynamiki uktadéw fizycznych dlayinieréw WNT, Warszawa 2008

[3] Close C.C., Frederick D.K., Newell J.Gipdeling and analysis of dynamic systedmhn Wiley &
Sons, 2002

[4] Osowski S.Modelowanie i symulacja uktadow i proceséw dynamjich Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2007

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] Franklin G.F. i in.Feedback control of dynamic systemsarson, 2010

[2] Halawa J.Symulacja i komputerowe projektowanie dynamiki dida sterowaniaQficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2007

[3] Morrison F.,Sztuka modelowania uktadéw dynamicznych determizisych, chaotycznych,
stochastycznyGtWNT, Warszawa 1996

[4] Forys U., Matematyka w biologiiWNT, Warszawa 2005

[5] Karnopp D.C. i in.System dynamics. Modeling, simulation, and comtfohechatronics systeins
John Wiley & Sons, 2012

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Anna Czemplik, 71 320 32 85; anna.czemplik@pwr.vgloc

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Modele uktadow dynamiki
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztalcenia rzed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku Fr)niotu programowe| dydakty-
studiéw i specjalnéi cznego
PEK_WO1, PEK_WO02 | K1AIR_ W21 c1 Wy%/;/)\g’yza’ 1,2,3,4,5
PEK_WO03 K1AIR_ W21 C3 | Wy3, Wyba, | 1,2,3,4,5




Wy6

PEK_W04 K1AIR_ W21 c2 Wy‘t,?,g’;’y%’ 1,2,3,4,5
PEK_WO05 KIAIR_ W21 C2 Wy6 1,2,3,4,5
PEK_WO06 KIAIR_ W21 ca Wy2b 1,2,3,4,5
KIAIR_ U21 .
PEK_U01 c1,ce| CWAHCWS, 12,5
- Cw8
PEK_U02 KIAIR_U21 c2, c3| CWACWS, 125
— cw7
Cwi1+Cw4
PEK_U03 KIAIR_U21 c6 | Cwe=Cw7 | 12,345
Lad4+Lal5
PEK_U04 KIAIR_U22, KIAIR_U22 C6 | La4<Lals 1,3,45
PEK_UO05 KIAIR_U21 C5,C6| Cwl:Cw8 12,5
PEK_KO1 1 c4 laltals | 1345
Lal+Lal5
/ A
PEK_K02 Cc3,c4 S ls| 12345
Wyl+Wy15
PEK_KO3 ca.cy e 1,2,4




WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa przedmiotu wegyku
polskirr

Nazwa przedmiotu wegyku
angielskim

Kierunek studiow (jéi dotyczy)
Specjalné¢ (jesli dotyczy)
Stopier studiow i forma

KARTA PRZEDMIOTU

Analiza Matematyczna 1.2

Mathematical Analysis 1.2

| stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu obowigzkowy
Kod przedmiotu MAT001419
Grupa kurséw Tak

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt | Seminariuri
Liczba godzin zgj¢ zorganizowanych w Uczelni (ZZU 30 15
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy studenta 150 90
(CNPS)
Forma zaliczenia egzamin
Dla grupy kurséw zaznac&kurs kacowy (X) X
Liczba punktéw ECT 8 0
w tym liczba punktéw odpowiadgja zagciom o 3 0
charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS owwiadajca zagciom 3 0
wymagajicym bezpéredniego kontaktu (BK)

KOMPETENCJI

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

Zalecana jest znajons®matematyki odpowiadgfa maturze na poziomie rozszerzonym.

CELE KURSU

C1. Zapoznanie z podstawowymi funkcjami elementairiych wkasndgciami.
C2. Zapoznanie z podstawowymi pcipmi i twierdzeniami rachunku xgiczkowego funkcji jednej zmienn
C3. Zapoznanie z pgjiem calki oznaczonej, jej podstawowymi wiagriami oraz metodami obliczania.

C4. Przedstawienie przykladow praktycznych zasta@aowetod analizy matematycznej funkcji jednej zmigmmeczywiste;.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedz'

PEK_W1. Zna wykresy i wtasdoi podstawowych funkcji elementarnych.

PEK_W2. Zna podstawowe pgja i twierdzenia rachunku zaiczkowego funkcji jednej zmiennej..
PEK_Wa3. Zna pajcie catki oznaczonej, jej wiasém i podstawowe zastosowania.

Z zakresu umiefnosci:

PEK_U1. Umie rozwizywa¢ typowe rownania i nieréwroi z funkcjami elementarnyn

PEK_U2. Umie stosoweaelementy badania przebiegu zmiefaidunkcji do rozwizywania typowych zadie
PEK_U3. Umie obliczatypowe catki oznaczone i nieoznaczone.

PEK_U4. Umie stosowarachunek réniczkowy i catkowy do rozwgizywania wybranych zagadmig@raktycznych.
Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_K1. Uczy s} systematycznej pracy w celu zdobycia wiedzy.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyklady Godz.
Wyl [Tresc i cel kursu. Definicja funkcji. Przyktady. Funkdjaiowa i kwadratowa. 2.0
Wy2 [Wielomiany. Funkcje wymierne. Sktadanie furkBjrzeksztatlcanie wykresu. 2.(
Wy3 [Funkcja rénowartgciowa. Funkcja odwrotna i jej wykres. Funkcje ggaiwe i wyktadnicze oraz odwrotne do | 2.0
nich. Whasnéci logarytmu.
Wy4  |Funkcje trygonometryczne. Wzory redukcyjnezsamdci trygonometryczne. Funkcje cyklometryczne. 2
Wy5 [Ciagi liczbowe. Granice niewtaiwe i niewlaciwe. Wyraenia nieoznaczone. Liczba e. 2.
Wy6 [Granice funkcji w punkcie i nieskozondci. Przyktady granic podstawowych wyea nieoznaczonych. 2.0
IAsymptoty.
Wy7 [Ciggtos¢ funkcji w punkcie i na przedziale. Podstawowe wigsi funkcji ciagtych. Przyblzone rozwizywanie 2.0
rownai.
Wy8 |[Definicja pochodnej funkcji. Interpretacja geetryczna i fizyczna. Styczna. Pochodne podstawhviykciji 2.0
elementarnych. Reguty idiczkowania.
Wy9 [Twierdzenie Lagrangea. Przedziaty monotordéeinfunkciji. Reguta de L’'Hospitala. 2.0
Wy10 (Ekstrema lokalne i globalne. Przyktady zaga@optymalizacyjnych. 2.0
Wy11 |Definicja catki nieoznaczonej i jej wiasiod Podstawowe wzory. Catkowanie przezsczi podstawienie. 2.0
Wy12 |Definicja catki oznaczonej i jej wlasiub. Tw. Newtona -LeibnizeSrednia wartéé funkcji na przedziale. 2.0
Wy13 |Przyktady zastosowiaatki oznaczonej. 2.0
Wy14 |Catkowanie funkcji wymiernych i trygonometeyrych. 2.0
Wy15 [Przyktady zastosowametod analizy matematycznej funkcji jednej zmignne 2.0
Suma godzir 30
Forma zaje¢ - éwiczenie Godz.
Cwl |Prawa dziala w zbiorze liczb rzeczywistych. Przeksztalcanie azgh algebraicznycl 1.C
Cw2 [Sktadanie funkcji. Przeksztatcanie wykres 1.C
Cw3 [Funkcja odwrotna. Typowe rownania i nieroweaowyktadnicze i logarytmiczn 1.C
Cw4 |Funkcje i tasamdci trygonometryczne. Funkcje cyklometryczne. 1.0
Cw5 |Obliczanie granic ggéw liczbowych. 1.0
Cw6 |Granice funkcji. Wyznaczanie asymptot. 1.0
Cw7 |Definicja pochodnej. Styczna. Regutynmitzkowania. 1.0
Cw8 |Reguly raniczkowania c.d.. 1.0
Cw9 |Reguta de L Hospitala. Przedzialy monotoniéznfunkcji. 1.0
Cw10 |Wyznaczanie ekstreméw lokalnych i globalnych. 1.0
Cw11 | Przyktady zastosowaachunku raniczkowego. Przyblione rozwizywanie réwna. 1.0
Cwl12 | Obliczanie catek nieoznaczonych. 1.0
Cw13 | Obliczanie catek oznaczonych. Zastosowaniehbficzania pola. 1.0

2




Cw14 | Zastosowania calki oznaczonej c.d. 1.0
Cw15 |Kolokwium 1.0
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad- metoda tradycyjna
N2. Cwiczenia problemowe i rachunkow metoda tradycyjr
N3. Praca wlasna studenta z wykorzytaniem pakiet@ematycznyc

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocena (F-formujca; P- Numer efektu ksztalcer Sposo6b oceny aginiecia efektu ksztatcenia

podsumowujca)

F1 PEK_U1-U4, kolokwium naéwiczeniach, odpowiedzi ustne, kartkdwki
PEK_W1-W3, PEK_K1

F2 PEK U1-U4, PEK_ W1-W3 egzamin

P =0,3F1+0,7F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA
Al. G. Decewicz, WZakowski, Matematyka, Cz.1, WNT, Warszawa 2007.

A2. M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematycznBrkyktady i zadania, Oficyna Wydawnicza GiS, Waec2011.
A3. W. Krysicki, L. Wlodarski, Analiza matematyczmazadaniach, Cz. I, PWN, Warszawa 2006.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA
Bl . F.Leja, Rachunek zdiczkowy i catkowy, PWN, 2012,

B2. M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematycznBdfinicje, twierdzenia, wzory, Oficyna Wydawnic&aS, Wroctaw 2011).
B3. R.Leitner, Zarys matematyki wgzej dla studiéw technicznych, cz.1-2, WNT, Warsa@006.

OPIEKUNOWIE PRZEDMIOTU

dr Marian Gewert (Marian.Gewert@pwr.edu.pl)

dr Agnieszka Wytoranska (Agnieszka.Wylomanska@ pwr.edu




MACIERZ POWI AZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Analiza Matematyczna 1.2 MAP3045

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU INFORMATYKA

Przedmiotowy |Odniesienie przedmiotowego efektu d¢Cele Tresci programowe Numer
efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dlgprzedmiotu narzedzia
ksztalcenia kierunku studiéw i specjalndéci (o ile dydaktycznego
dotyczy)
PEK W1 C1l Wyl — 4 Cw1 -4 Cwl5 N1, N2, N?
PEK W2 C2 C4 Wy5-10 Wy15 Cw5-11 Cw15 N1, N2, N?
PEK W3 C3 C4 Wy11-15 Cw12-15 N1, N2, N?
PEK U1l C1l Wyl — 4 Cw1 -4 Cwl5 N1, N2, N?
PEK U2 C2 C4 Wy5-10 Wy15 Cw5-11 Cw15 N1, N2, N?
PEK_U3 C3 C4 Wy11-15 Cw12-15 N1, N2, Ni
PEK U4 C4 Wy7 Wy10 Wy13 Wy15 Cw11Cw13-1/1, N2, N:
PEK_K1 C1-C4 Wy1-15 Cw1-15 IN1,N2, N3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

STUDIUM NAUK HUMANISTYCZNYCH
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w gzyku polskim:

Nazwa w jzyku angielskim:

Stopien studiéw i forma:
Rodzaj przedmiotu:
Kod przedmiotu:

Grupa kursow:

Wiasnosé intelektualna i prawo autorskie
Intellectual Property Law and Copyright

| stopien, stacjonarna
obowhzkowy
PREWO002

NIE

Wyktad

Cwiczenia

Laboratorium

N

Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln
(ZzV)

15

Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta
(CNPS)

30

Forma zaliczenia

Zaliczenie
na ocen

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

0,5

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
1. Umiejetno$¢ analizowania (czytania ze zrozumieniem§arektow prawnych.

CELE PRZEDMIOTU

C1 — przedstawienie polskiego systemadet prawa,;

C2 — omoéwienie podstawowych instytucji prawa putiiggo i prywatnego;
C3 — analiza przepisow prawnych dotyozch prawa publicznego i prywatnego;
C4 — nabycie praktycznych umgejosci w zakresie analizy przepiséw prawa.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_HUM W08
PEK_HUM W10

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ - wyktad Liczba godzin
Wyl Wprowad_zenie do polskiego systearadet prawa oraz wyktadnia i 2
stosowanie prawa
Wy2 | Normy etyczne i kodeksy norm etycznych 2
Wy3 | Podstawowe instytucje prawa cywilnego 2
Wy4 | Podstawowe instytucje prawa wiastiantelektualnej 2
Wy5 | Podstawowe instytucje prawa wiastigprzemystowej 2
Wy6 | Ochrona danych osobowych
Wy7 | Ogolne zasady odpowiedziaksokarne;
Wy8 | Podsumowanie kursu, ocena uczestnikéw 1
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad informacyjny.

N2. Wyktad interaktywny (dyskusja).

N3. Rozwizywanie kazuséw prawnych indywidualnie i w grupach.
N4. Prezentacja multimedialna.

N5. Analiza orzecznictwagdowego.

N6. Prezentacja wybranych zagadnpezez uczestnikow wyktadu.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formujca (w
trakcie semestru), P — | Numer efektu Sposéb ocen jnigcia efektu ksztalcenia
podsumowujca (na ksztatcenia b y amghie
koniec semestru)
P PEK_HUM W08 Zaliczenie ustne lub pisemne
PEK_HUM W10




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] A. Bator (red.)Wprowadzenie do nauk prawnych. Leksykon tematy@¢asszawa 2010 r.
[2] E. Gniewek(red.)Podstawy prawa cywilnegdVarszawa 2011 r.
[3] R. SkubiszPrawo whasnéci przemystowejWarszawa 2012 r.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] P. Kostaski, Prawo wtasnéci przemystowej. Komentarwarszawa 2010 r.

[2] J.Barta, R. Markiewicz (red Prawo autorskie i prawa pokrewne. Komentafarszawa 2011
r.

[8] A. Adamski,Prawo karne komputerow&arszawa 2000 r.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr Adam Har eza, adam.hareza@ pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Prawo wiasndci intelektualne;j
Wiasnaos¢ intelektualna i prawo autorskie

Odniesienie przedmiotowego efektu do Numer
Przedmiotowy efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
. - S . L Cele przedmiotu narzedzia
efekt ksztatcenia kierunku studiéw i specjalnasci (o ile programowe
dydaktycznego
dotyczy)
PEK_HUM W08
PEK_HUM W10 Cl-cC4 Wy 1- Wy 8 N1 - N6




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w jzyku polskim

KARTA PRZEDMIOTU
Fizyka 3.3
Nazwa w gzyku angielskim Physics 3.3
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka...
Specjalnaé (jesli dotyczy): ...oovvvvviiiiiinnnnn.

Stopien studiow i forma: |, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu FZP004002
Grupa kursow NIE
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 15 15
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 60
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie na
na ocegn ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom - 1
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 1
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

\

C1Zdobycie wiedzy w zakresie podstaw fizyki ciatdesg@ niezlgdnej do rozumienia

CELE PRZEDMIOTU

zasady dziatania ugdzen potprzewodnikowych

C2 Nabycie umiejtnosci przeprowadzenia prostych pomiarow elektrycznyatelu
wyznaczania podstawowych parametrawtkowych badanych przysddw.

C3 Nabycie umiejtnosci pracy w zespole.
C4 Zrozumienie potrzeby samoksztatcenia.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 rozumie podstawy fizyczne dziatania wybdmyrzdzea potprzewodnikowych.
PEK W02 zna zasady pomiaréw podstawowych paramedtékirycznych wybranych
elementow potprzewodnikowych

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO1 potrafi wyjéni¢ podstawy dziatania wybranych przyddw potprzewodnikowych

PEK U022 potrafi wykon& pomiary podstawowych parametrow zngch diod
potprzewodnikowych.

PEK _UO03 potrafi przeprowadzianaliz wynikdw pomiaru i ocerti wtasciwosci badanycli
elementow uktadow elektronicznych

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin

Uktady krystalograficzne. \Wizania chemiczne w ciatach statych. 1

Model elektronow swobodnych. Metale. Prawo Ohmae®obdnictwo
I ruchliwosé.

Model elektronéw prawie swobodnych. Teoriarpawa ciat statych.

Elektrony i dziury w pétprzewodnikach.

Pétprzewodniki samoistne i domieszkowe, z proskasng przervwg
wzbronion.

Ztacza pOtprzewodnikowe: metal-potprzewodnikgcze p-n i
tranzystor bipolarny, hetero- i nanostruktury.

Optoelektroniczne ugdzenia pétprzewodnikowe ( fotodetektor,
bateria stoneczna, dioda LED i laser ).

Tranzystory polowe JFET, MOSFET etc.. 4flzenia CCD.

Test zaliczeniowy

I

Suma godzin 15

Liczba

Forma zaje¢ - laboratorium
godzin

Lal | Wprowadzenie do laboratorium (wspolne dla dwéchpyru 1,5

Cztery spérdd nasgpujacychéwiczen laboratoryjnych:

La2
La3
Lad
La5

Cw.1 Pomiar charakterystyk I|-U diod LED na zakregzialny i na| 12

podczerwié. Wyznaczenie oporsoi szeregowej, wspoétczynnika ideafed
oraz przerwy wzbronionej potprzewodnika.

Cw.2 Pomiar charakterystyk 1-U w funkcji temperatuztacza pa.
Wyznaczenie dynamiki zmiany waétd potencjalu wbudowanego ¢
przyrostu temperatury gdza. Wyznaczenie przerwy wzbroniorn
potprzewodnika.

d
e

Cw.3 Pomiar charakterystyk |-U diod Zenera. Wyzmeme opornéci




statycznej i dynamicznej dla wybranych punktéw grdiody. Wyznaczanie

oscylograméw warti spadku nagcia na diodzie i pdu ptyracego przez

diode.

Cw.4 Pomiar charakterystyk statycznych tranzysto@owego (JFET)
Wyznaczenie konduktancji i transkonduktancji dlabvanych punktow prac
tranzystora.

Cw.5 Pomiary charakterystyk |-U nigwietlonej i cwietlonej fotodiodly.
Pomiar zalenosci pradu zwarcia i nagcia rozwarcia od natenia swiatta.
Wyznaczanie trzema metodami opaitioszeregowej ztza. Sprawdzani
prawa odwrotnéci kwadratow.

Cw.6 Pomiar zalgnosci oporndgci elektrycznej metalu i pétprzewodnikéw od

temperatury, wyznaczenie temperaturowego wspotékgnaporndci metalu i
przerwy energetycznej potprzewodnika.

S

M

La6

Cwiczenia odrobkowéwspdlne dla dwbch grup).

15

Suma godzin

15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z multimedialnymi prezentaugja
N2. e-materiaty do wyktadu umieszczone w Internecie
N3 Praca wlasna — przygotowanie do testfickavego

N4.
N5.
NG.
N7.
N8.
NO.

e-materiaty do laboratorium umieszczone w Imtere.

Instrukcje — wsip teoretyczny déwiczen laboratoryjnych

Instrukcje robocze diawiczen laboratoryjnych

Konsultacje i kontakt poczelektronicza.

Praca wlasna — przygotowanieddczen

Praca wiasna — opracowanie wynikéw pomiarowydhrmie sprawozdania

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujca | Numer efektu Sposo6b oceny agjnigcia efektu
(w trakcie semestru), | ksztatcenia ksztalcenia

P — podsumowyga
(na koniec semestru)

F1

PEK _UO1, PEK _UO02| Odpowied ustna, testy

F2

PEK _UO1, PEK _UO02| Ocena sprawozdania z laboratorium

P1 $rednia z uzyskanych ocen F1i F2

F3

PEK_WO01,PEK_WO02
- - oraz testy

aktywna¢ na wyktadzie : odpowiegdustna

F4

PEK WO01,PEK W02, test kaxcowy

P2 = F4 z uwzgldnieniem F?T(maksymalnie podniesienie oceny 0 1)




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Materialty do wykiadu (pliki PPT), dogtne poprzez internet :
www.if.pwr.wroc.p\~popko

[2] Materiaty do laboratorium ( wgby teoretyczne oraz instrukcje robocze) , close
poprzez internetwww.if.pwr.wroc.pl\~popko

[3] S.Kuta ,Elementy i uktady elektroniczne” WydGH, wyd. | 2000

[4] E.Popko,Fizyka odnawialnyctzrodet energii; E-skrypt DBC

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] W.Marciniak “Przyrady potprzewodnikowe i uktady scalone” WNT Warszal@87
[2] J.Hennel ,Podstawy elektroniki pétprzewodnikowe]NW Warszawa 1995.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Ewa Popko, ewa.popko@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Fizyka 3.3
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele przedmiotu Tresci Numer
efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dlg programowe narzedzia
ksztatcenia kierunku studiow i specjalnasci (o ile dydaktycznego
dotyczy)**
PEK_WO01 K1AIR_WO7 Cl1,C4 Wy1l-Wy8 N1, N2, N3,
(wiedza) N7,N9
PEK_WO02 K1AIR_WO7 C1,C4 Wyl-Wy8 N4-N8
PEK_UO1 K1AIR_UO6 C2,C3,C4 Lal-Lad N1-N7
(umiejetnosci)
PEK_U02 K1AIR_UO0O6 C2,C3,C4 Lal-Lad N4-N8




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim: Podstawy elektrotechniki i elektroniki
Nazwa w ¢zyku angielskimfoundations of electrical engineering and electrans

Kierunek studiow: AUTOMATYKA | BBOTYKA
Stopier studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu AREKO003
Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun
Liczba godzin zaj¢ 15 15 15
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 30 60 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie | zaliczenie zaliczenie
na ocegn na ocen na ocen
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 5
w tym liczba punktéw 2 2
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS 1 1 1
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
1. K1AIR_WO01
2. KIAIR_W02

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie siz podstawowymi pggiami wystpujacymi w teorii obwoddw.

C2. Nabycie umiefnaosci rozwigzywania prostych obwodow metpdymboliczi
| operatorovy.

C3. Nabycie umiegnosci dokonywania podstawowych pomiaréw uktadéw elakinych
liniowych i nieliniowych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:

PEK_WO0L1 - posiada podstawgwiedz o modelach elementow obwodéw elektrycznych.

PEK_WO02 - zna metody analizy obwodow wstanie ustatoprzy pobudzeniach sinusoidalnych
(metoda symboliczna).

PEK W03 - ma podstawaywiedz o przeksztatceniu Laplace’a oraz schematach aperaych, zna
definicje operatorowej transmitancji uktadu i charakterystgstotliwosciowych.

PEK W04 - zna pegie czwornika oraz jego opis za pormg@arametréw wiasnych i roboczych.

Z zakresu umiefnaosci:

PEK _UO1 - potrafi wykorzystametod symboliczra do analizy obwoddw, umie obliczanoce w
obwodach mdu sinusoidalnie zmiennego, potrafi sformutéwaozwiazac problem
dopasowania obgtenia na maksimum mocy czynne.

PEK _UOQ2 - potrafi obliczatransformaty proste i odwrotne Laplace’a, umie maz& schematy
operatorowe oraz uktadarozwigzywat réwnania opisujce si€ elektryczn.

PEK_UO3 - potrafi wyznaczgparametry wtasne i robocze prostych czwoérnikowowao w sposob
analityczny jak i pomiarowy.

PEK _UO04 - potrafi analizowaobwody z nieliniowym elementem rezystancyjnym okgznacza
jego parametry statyczne i dynamiczne.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Parametry sygnatow okresowych, wattérednia i skuteczna. Zgaki
Wyl | migdzy pgdem i napgciem dla elementéw RLC orazodet 2

autonomicznych i sterowanych.

Reprezentacja zespolona sygnalu sinusoidalnegowaPr&hma
Wy2 |i Kirchhoffa w ugciu symbolicznym. Impedancja i admitancja 2

zespolona.
Wy3 | Metoda pgdow oczkowych i metoda nayi weztowych. 2
Wy4 | Podstawowe twierdzenia teorii obwodow. 2
Wy5 | Czwdrnik, opis macierzowy, parametry robocze. 2
Wy6 | Transformata Laplace’a i jej wdeiwosci. Transformata odwrotna. 2

Schematy operatorowe elementéw RLC. Transmitanpgratorowa),

Wy? charakterystyka impulsowa, stabifiéo 2
Wy8 | Repetytorium 1
Suma godzin 15
Forma zajeé - ¢wiczenia Liczba godzin
Cw1,Cw2,Cw3 | Metoda symboliczna 6
Cw4 Repetytorium 1
Cw5,Cw6,Cw7 | Metoda operatorowa 6
Cws Repetytorium 2
Suma godzin 15




Forma zajeé - laboratorium Liczba godzin
Lal Wprowadzenie 1
La2 Podstawowe twierdzenia teorii obwodow 4
La3 Pomiar parametréw czwoérnikow 4
Lad Obwody nieliniowe 4
La5 Zagcia uzupetniajce i podsumowuce 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyktad tradycyjny.
N2. Cwiczenia — rozwjzywanie zadana tablicy.
N3. Laboratorium — wykonywanie i dokumentowanie jBmdw.
N4. Praca wlasna — rozyzywanie zada z listy.
N5. Praca wkasna — przygotowanie do laboratoriusgne sprawozdania.
N6. Konsultacje.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formugca | Numer efektu Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), B ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_WO01 - 04, | Repetytorium
PEK UO1 - 02

F2 PEK _UO1 - 04, Sprawozdania i wykonaniaviczen
PEK_WO04

P = F1 + fix (F2 — F1)/2, tylko dla F1>=3,0 | F2>63

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:
[1] W. Wolski, Teoretyczne podstawy techniki argdevej, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Wroctawskiej, Wroctaw 2007.

[2] Materiaty dydaktyczne déwiczen i laboratorium na stronie internetowej Zaktadu fligo
Obwodow.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] J. Osiowski, J. Szabatin, Podstawy teorii odaw, WNT, Warszawa 2006.

[2] S. Osowski, K. Siwek, MSmiatek, Teoria obwodéw, Oficyna Wydawnicza Politei
Warszawskiej, Warszawa 2006.

[3] S. Bolkowski, Teoria obwodow elektrycznych, VWWNNVarszawa 2008.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Andrzej Jarzabek, andrzej.jarzabek@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Podstawy elektrotechniki i elektroniki

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer narzedzia

efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu programowe dydaktycznego

ksztatcenia kierunku studiow i specjalnasci (o ile
dotyczy)
PEK W01 |K1AIR_ W19 C1l Wyl N1,N6
PEK W02 |K1IAIR_W19 C1,C2 Wy2,3,4 N1,N6
PEK W03 |K1AIR_W19 C1,C2 Wy6, Wy7 N1,N6
PEK W04 |K1AIR_W19 C1l Wy5 N1,N6
PEK_UO1 |K1AIR_U18, K1AIR_U19 C1,c2,C3| (w123, N2,N3,N4,N5,N6
La2,3

PEK U02 |K1AIR_U18, K1AIR_U19 C1,C2 Cw5,6,7 N2,N4,N6
PEK U03 |K1AIR U18, K1AIR U19 C1,C3 La3 N3,N5,N6
PEK U04 |K1AIR_U18, K1AIR_U19 C1,C3 Lad N3,N5,N6




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Systemy analogowe i agive
Nazwa w jzyku angielskim: Analog and digital systes
Kierunek studidw (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnaé (jesli dotyczy):

Stopien studiéw i forma: | stopi@, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu AREKO005
Grupa kursow TAK
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium | Projekt Seminarium
Liczba godzin zaj¢ 15 30

zorganizowanych w
Uczelni (ZzZU)

Liczba godzin catkowitego 60 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie na zaliczenie na
ocerg* ocerg*
Dla grupy kurséw X
zaznaczy kurs kacowy
(X)
Liczba punktow ECTS 4
w tym liczba punktéw 2

odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw ECTS 1 2
odpowiadajca zagciom
wymagagcym

bezpdredniego kontakty
(BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_ W08,
K1AIR_ W19,
K1AIR_U07,
K1AIR_ U18,
K1AIR_ U109.

\

CELE PRZEDMIOTU

C1: Zdobycie wiedzy na temat budowy, zasad dziatami#asciwosci elementarnych
analogowych uktadow elektronicznych i trendow ropweych w tej dziedzinie.

C2: Uzyskanie umigfnosci projektowania elementarnych uktadow elektronyein

C3: Poznanie nagdzi komputerowego wspomagania projektowania i syaejutypu SPICE

C4: Zdobycie umiejtnosci zaprojektowania elementarny uktad elektroniczny
przeprowadzenia jego symulaey programie typu SPICE.

C5: Zdobycie podstawowych umgapos¢ zrealizowania elementarnego uktadu
elektronicznego, uruchomienie go oraz pomiar jegspawowych parametrow.




C6: Doskonalenie umiginosci przedstawienia wynikow pomiarowych w przejrzyste
formie.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01: Student objaia budowe i zasag dziatania elementarnych uktadéw
elektronicznych,

PEK _WO02: Student wymienia i oBj@ia podstawowe metody i techniki obliczeniowe w
projektowaniu elementarnych uktadéw analogowychy@ komputerowe)

PEK_WO03: Student wskazuje trendy rozwojowe analogdwktadow elektronicznych, w
tym uktadow scalonych.

Z zakresu umiefnosci:

PEK _UO1 — Student potrafi zaprojektadvelementarny uktad elektroniczny i przeprow&dz
jego symulagj w programie typu SPICE.

PEK _UO02 — Student potrafi zrealizogvarosty uktad elektroniczny, uruchoérgo oraz
zmierzy jego podstawowe parametry.

PEK _UO03 — Student potrafi napésa przejrzystej formie raport z przeprowadzonych
eksperymentow

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Wyl Zas!la_cze sieciowe; stabilizatory neqia i padu; przetwornice 1
napkcia.
Parametry wzmacniaczy elektronicznych; wzmacniacze
Wy2-5 tranzystorowe z tranzystorami BJT, FET, MOSFET ¢pgtacja; 4
model matosygnatowy; wzmacniacze impulsowe, szgrakmowe|
i mocy)
Wzmacniacz operacyjny i jego zastosowania (wzmaenia
Wy6-11 |odwracajcy i nieodwracajcy; uktad catkujcy i rézniczkujgcy; 5
filtry; zastosowania nieliniowe; komparatory)
Wzmacniacze impulsowe; podstawowe struktury bramek
Wyl2 . 1
logicznych.
Generatory sinusoidalne i przerzutniki; uktad PLkgo
Wyl3 o . : 1
zastosowanie; detekcja synchroniczna
Wy14 Przetworniki AC i CA 1
Wy15 Repetytorium 1
Suma godzin 15




Forma zaje¢ - laboratorium

Liczba godzin

Lal

Wstep:

- zapoznanie studentow z zasadami bezpiestea pracy w
laboratorium;

-zapoznanie studentéw z obsjaparatury

3

La2-10

Wykonanie @miu ¢wiczen pomiarowych z listy dogpnych w
Laboratorium Uktadow Elektronicznych:

Wzmacniacz operacyjny — podstawowe konfiguracjemainiacz
operacyjny — uktad edniczkujacy i catkupcy; Wzmacniacz operacyjny —
filtr aktywny; Wzmacniacz pomiarowy; Wzmacniaczrizgstorowy WE;
Klucze tranzystorowe; Prostownik z filtrem pojerdciowym; Liniowy
stabilizator nagicia; Przetwornica podwgzapca napicie; Przetwornica
obnizajaca napgcie; Przetwornica odwracga nap¢cie; Wzmacniacz
mocy matej cestotliwosci; Generatory kwarcowe; Przerzutnik astabilny
555; Przerzutnik monostabilny 555; Czujnikréenia w systemie
mikroprocesorowym (zaawansowane); Uktad PLL — s3ante
czgstotliwosci (zaawansowane); Parametrgdetswiatta
(zaawansowane); Parametry diod LED (zaawansowRagametry
fotodetektoréw(zaawansowane)

27

Suma godzin

30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny (tablica, kreda),.
N2. Projektor, komputer z programem do prezenfagji PowerPoint).

N3. Komputery z program analizy uktadow elektronigzh typu SPICE (np. Multisim)

N4. Praca wlasna studenta
N5. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu Sposo6b oceny aginiccia efektu ksztatcenia

(w trakcie semestru), B ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_WO01, Test kaicowy
PEK_WO02,
PEK_WO03
F2 PEK _UO1 Kartkowka wsgpna lub/i ocena projektu
zadanego uktadu
PEK_UO02 Realizacja uktadu, uruchomienie, pomiary oraz
PEK UO03 sprawozdanie z przeprowadzonych pomiarow.

P =0.51*F1+0.49*F2 (obie oceny F1 i F2 mubg¢ pozytywne)




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] W. Tietze, Ch. Schenk, Uktady potprzewodnikowe, WROD9.
[2] S. Kuta, Elementy i uktady elektroniczne, AGH 2000.
[3] Materiaty do zaj¢ na stronie internetowej przedmiotu.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] A. Dobrowolski, P. Komur, A. Souviski, Projktowanie i analiza wzmacniaczy
matosygnatowych, BTC,

[2] J. Boska, Analogowe ukfady elektroniczne, BTC,

[3] C. Kitchin, L. Counts, Wzmacniacze operacyjne i ppowe, BTC,

[4] M. Rusek, J. Pasieniski, Elementy i uktady elektroniczne w pytaniach i
odpowiedziach WNT,

[5] K. Baranowski (red.), Zbiér zada uktadow elektronicznych nieliniowych i
impulsowych, WNT,

[6] A. Dobrowolski, Pod magkSPICE. Metody i algorytmy analizy uktadow
elektronicznych, BTC.

[7] Materiaty wskazane przez prowadego.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

dr. inz. Jerzy Witkowski, Jerzy.Witkowski@ pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Systemy analogowe i cyfrowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Elektronika

| SPECJALNGCI ............ ND..oooi s
Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efekty Cele Tresci Numer
efekt ksztatcenia do efektow ksztatcenia przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
zdefiniowanych dla kierunku dydaktycznego***
studiéw i specjalndci (o ile
dotyczy)**
PEK_WO01
PEK W02 KIAIR_W20 C1-3 Wyl-Wyl5 N1, N2, N4, N5
PEK_WO03
PEK_UO1
PEK_U02 |KI1AIR_U20 ] ]
PEK_UO3 C3-6 Labl-10 N3, N4, N5

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Podstawy programowania
Nazwa w jzyku angielskim: Programming principles
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka, Elektroni ka, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: INEWO0001
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30 15 15
(2zV)

Liczba godzin catkowitego

naktadu pracy studenta 40 40 40
(CNPS)

. . Zaliczenie | Zaliczenie| Zaliczenie
Forma zaliczenia

na oceg na oceg na ocen
Dla grupy kurséw zaznacgy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 4
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom - 1 2
o charakterze praktycznym (P
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 1 1

wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1 Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu algorytrkdmputerowych oraz sposobéw ich
przedstawiania i analizowania.

C2 Poznanie podstawowych konstrukcji programistychrwspélnych dla wkszaci jezykdw
algorytmicznych: typow, zmiennych, warunkowych rakgien, petli, funkcji z argumentami,
rekurencji, tablic, list, plikow.

C3 Nabycie umiegjtnosci programowania strukturalnego i proceduralnegeayku C lub C++.

C4 Poznanie standardowych algorytmow przetwarzduigch ilosci danych: przeszukiwania,
agregowania i sortowania.

C5 Zapoznanie siz wybranymi formami dynamicznych i zionych struktur danych: ligt stosem,
kolejka, drzewem.

C6 Nabycie umigitnosci konfigurowania i postugiwaniagwybranymisrodowiskami
programistycznymi w celu usprawnienia proceséw gdgompilacii i testowania
wieloplikowych projektéw programistycznych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 Posiada podstawgwiedz na temat nowoczesnyateykdw i paradygmatow
programowania.
PEK W02 Znagzyk reprezentacji oraz zasady konstruowania schiambliokowych
PEK_WO03 Zna skfadgii typowe konstrukcje programistyczrigyka C lub C++.
PEK_WO04 Zna zasady programowania strukturalnegoagquuralnego.
PEK W05 Rozumie pegia: iteracji, rekurencji, organizacji pagni, arytmetyki wskanikow oraz
dynamicznego rezerwowania i zwalniania zasobow.
PEK_WO06 Zna podstawowe algorytmy wyszukiwania, ggveania i sortowania danych.
PEK _WOQ07 Posiada wiegdzna temat wybranych dynamicznych izaych struktur danych.
PEK W08 Zna naxgizia programistyczne wspomageg prae informatyka.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK UO01 Umie zapisaalgorytm w postaci schematu blokowego.

PEK_UO2 Potrafi skonstruowaozwigzanie prostych zadgrogramistycznych wymagggych
uzycia kilku rozga¢zien, petli lub rekurenciji.

PEK _U03 Umie zdefiniowafunkcje oraz dobra sposéb przekazywania parametrowseigiwych
i wyniku dziatania funkciji.

PEK_UO4 Potrafi definiow@ inicjalizowa oraz przetwarzapodstawowe reprezentacje danych
tablice, taicuchy znakowe, struktury oraz ich kombinacje.

PEK _UO5 Umie poprawnie strukturalizoévieod oraz dane programu wzyku C/C++, zgodnie z
zasadami programowania strukturalnego i procedegain

PEK_UO6 Potrafi oprogramowaperacje przechowywania danych w pgntrwatej
wykorzystupc strumienie plikowe.

PEK _UQ7 Potrafi wykorzystywawskaniki i instrukcje alokacji do dynamicznego zguzania
pamkcia wykorzystywang przez program.

PEK _U08 Potrafi zaprojektowa oprogramowa zestaw funkcji ukrywajcych szczegoty
implementacyjne wybranych zionych i dynamicznych struktur danych.

PEK_UQ9 Potrafi zaproponowaraz przeprowadziprocedug symbolicznego lub dynamicznegg
testowania poprawroi wykonanego oprogramowania.

PEK _U10 Umie wykorzystazintegrowandgrodowisko programistyczne do skonfigurowania,
edytowania i testowania projektow jedngiowych programéw konsolowych.

PEK_U11 Potrafi pozyskiwainformacje dotyczce programowania z dokumentacji technicznej
literatury, Internetu oraz innycirodet w gzyku polskim i angielskim.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK KOl Rozumie potrzehustawicznego poszerzania swojej wiedzy, w tymesystycznego
zapoznawania siz nowymi publikacjami z zakresu informatyki i dokentacy nowych
produktow.

PEK_K02 Jesfwiadom prawnych i spotecznych aspektow informatyzaraz potrzeby

D

przestrzegania zasad etycznych w dziakadhpawodowej informatyka.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wyktad

Liczba godzin

Algorytmy i sposoby ich przedstawiania. Domigag paradygmaty
programowania.etyk schematow blokowych. Etapy i nedzia
wykorzystywane podczas tworzenia oprogramowanendtrdy ¢zykow
programowania. Ogolna struktura programwayku C lub C++. Przyktady
kodowzrodtowych programow konsolowych oraz podstawoweskarkcje
programowe.

Dane i ich komputerowe reprezentacje. Typy danyzdkresy ich warti.
Zmienne programowe, deklaracje zmiennych i inicjoavartdci. Zastg

widoczndgci identyfikatorow. Klasy pamci. Identyfikatory typow (typedef).

Operatory i wyraenia: arytmetyczne, relacyjne, logiczne, bitoweli€hnie
wartasci wyrazen algebraicznych. Standardowe funkcje matematyczne.
Podstawowe operacje weja/wyjscia oraz dialog zaytkownikiem w trybie
znakowym. Formatowane véeje i wyjscie z wykorzystaniem
standardowych bibliotek <stdio.h> <iostream>.

Wy3

Podstawowe instrukcje: przypisania, warunkowa i @vyb Sterowanie
wykonaniem programu, sktadanie i zaguieanie instrukcji
rozgatziajacych. Przyktady algorytméw przetwarzeych niedue ilosci
danych (bez wykorzystanizit).

Pojecie iteracji w programie. Rodzajetp: while, do while, for. Warunki
zakaczenia ptli i zagniezdzanie gtli. Instrukcje break i continue. Proste
algorytmy iteracyjne: zliczanie, sumowanie i posaaie ekstremum w
ciggu danych pobieranych ze strumienia.

Wy4

Tablice w gzyku C/C++: deklaracja oraz inicjalizacja, dgstlo elementéw
za pomog operatora indeksu. Operacje na tablicach z wylstenyem ptli
for. Tablice wielowymiarowe. Podstawowe algorytmiggiwarzania tablic.

Funkcje i procedury wegykach programowania. Rgja: prototypu, definicj
I wywotania funkcji. Funkcje bezparametrowe. Zwnaieawartgci funkcji.
Jawne przekazywanie danych przezlatgumentow. Przekazywanie
argumentow przez waroi przez referengj Argumenty domniemane.
Funkcje przeazone. Funkcje inline. Funkcje rekurencyjne.

Wskazniki zmiennych i ich adresy, arytmetyka wshikow.

Zwigzek pome¢dzy wskenikami a tablicami. Praca z tablicami w zapisie
wskaznikowym. Przekazywanie argumentéw funkcji przezadrFunkcje
standardowe opernge bezpérednio na pargci: biblioteka <mem.h>
(memset, memcpy, memcmp, memmove, itp.)

Tablicowa reprezentacja tekstow gzyku C/C++. Standardowe funkcje
tancuchowe z biblioteki <string.h> (strcpy, strcmpgat, strlen, itd.)
Przyktady wiasnych funkcji przetwarzaaych dane tekstowe.

Kolokwium potéwkowe (formujce)
Specyfikacja programu, testowanie, obstuga®v, dokumentowanie.

Rekurencja i algorytmy rekurencyjne. Przeszukiwdmmarne i sortowanie
tablic.

Wy10

Typ strukturalny - pajcie struktury w ¢zyku C/C++. Definicja, deklaracja i
inicjalizacja zmiennych strukturalnych. Zaginieanie typow ztaonych
(struktur i tablic). Przyktad prostej bazy danycykerzystujcej
reprezentaejw postaci tablic struktur.

Wyl1

Obstuga plikdbw zewgtrznych. Pliki o dosipie swobodnym i pliki tekstowe
Proceduralne i obiektowe biblioteki operacji plikgst. Standardowe
funkcje do obstugi plikow z biblioteki <stdio.h>. &dcie i wyjscie dla

znakow, técuchow i danych formatowanych. Weie i wyjscie blokowe




(binarne). Przenaszalftodanych pomidzy r&nymi systemami
operacyjnymi.

Wy12

Dynamiczne przydzielanie pagoi. Alokacja i zwalnianie pareci
przydzielonej dynamicznie (funkcje malloc, calléree, operatory new i
delete). Kontrola zgjosci sterty. Dynamiczne tworzenie i realokacja tabli
oraz taicuchow znakow o zadawanej wietka

CJ

Wy13

Ztozone struktury wskanikowe. Tablica wskanikdw na zmienne proste,
tablica wskanikoéw na tablice / facuchy o statej wielkéri, dynamiczna

tablica wskanikéw na dynamiczne tuchy. Wskaniki na funkcje. Funkcja
gsort.

1

Wy14

Tworzenie dynamicznych struktur danych: lista wskieowa, stos, kolejka,
kolejka priorytetowa, drzewa binarne i ich wiasrio

2

Wy15

Repetytorium

2

Suma godzin

30

Forma zaje¢ — éwiczenia

Liczba godzin

Cwl

Omdwienie programu oraz organizacjiggajwiczeniowych.
Zapis algorytmow za pomagezyka schematéw blokowych.

1

w2

Reprezentacja danychzrizgo typu. Dobér typu zmiennych, ograniczenia

reprezentacji. Dialog zaytkownikiem z wykorzystaniem printf i scanf
Formatowanie danych (budowaaichow formatujcych zawierajcych

réznorodne sekwencje stegag % \ ) Zapis wyrzen matematycznych w
jezyku C/C++. Zapis wyrgen logicznych (operatory logiczne)

2

Cw3

Pogcie iteracji. Rola i dobor zmiennych stextjych oraz pomocniczych
petli. Budowanie warunkow kica tli. Algorytmy iteracyjne (zliczanie,
sumowanie, maksimum, minimum, obliczanie szereg&ajvnowanosé
petli. Programowanie proceduralne - podziat zadaai@odprogramy-
funkcje, menu stergge. Zakres widoczrioi i przestanianie
identyfikatorow

Cw4

Podstawowe algorytmy przetwarzania tablic (wgjsetie, porownywanie
elementow, wyszukiwanie, przesuwanie, usuwanieadadie elementow)
Tablica pseudo-dynamiczna (statyczna tablica nilkigm wykorzysty-
wanych elementéw). Parametryzacja algorytmow. Daipdsobu
przekazywania argumentow wejowych oraz wynikow funkcji.

Cw5s

Funkcje przetwarzgje teksty. Analiza funkcji z biblioteki <string.h>.

Oprogramowanie wtasnych funkcji przetwaegsich taicuchy znakow.

Dynamiczna alokacja i realokacja pami— tablice jednowymiarowe o

zmiennym rozmiarze. Arytmetyka wskakow, konwersja (rzutowanie)
wskaznikoéw. Cwiczenia z dosipu do dowolnego obszaru paitii

Cw6

Strukturalna dekompozycja dich programow oraz zkonych
reprezentacji danych. Omowieniéwiczenia z reprezentacproblemu
prostej bazy danych za pomd@blicy struktur. Kodowanie danych
"nienumerycznych" - typ wyliczeniowy. Kodowanie gah za pomog
stownika. Operacje sktadowania danych w pamirzewretrznej za pomag
strumieni plikowych. Tekstowa i binarna reprezejaaanych liczbowych.
Wykrywanie bedow operacji wej/wyj. Sterowanie paeniem wskanika
pliku. Podstawowe algorytmy sekwencyjnego przetamiea plikow
tekstowych i binarnych.

w7

Analiza wzorcowych implementacji Zlonych-dynamicznych struktur
danych: listy wskanikowej, stosu, kolejki, kolejki priorytetowej.
Analiza wzorcowych implementacji wybranych rekungngch
algorytmdw sortowania tablic.

w8

Repetytorium

Suma godzin




Forma zajeé — laboratorium

Liczba godzin

Lal

Omoéwienie programu oraz organizacjiczdpboratoryjnych. Szkolenie
stanowiskowe BHP. Konfiguracfaodowiska programistycznego

(np. Windows/Visual Studio lub Linux/Emacs/gcc)zy@dad programu
konsolowego z zyciem zmiennych prostych, instrukcji przypisania i
konsolowe operacje wagia wyjscia. Edycja, kompilacja, uruchomienie i
debugowanie programu.

1

La2

Cwiczenia z tworzeniem programow ilusiraych zastosowanie
podstawowych instrukcji i konstrukcji programowyjelzyka C/C++:
przypisania, rozgazienia warunkowego (if , if/else), wyboru (switdase,
break, default). Zagnielzanie instrukcji rozgakiajacych. Obliczanie
wyrazen matematycznych.

La3

Cwiczenia z tworzeniem programéw ilustiaych zastosowanie instrukcji
petlowych (while, do while, for). Standardowe algomyt iteracyjne:
zliczanie, sumowanie, szukanie maksimum i minimum.

Cwiczenia z tworzeniem wtasnych funkcji. Funkcje frametrowe i
zmienne lokalne. Przekazywanie parametrow przeermmna globalne.

La4d

Cwiczenia z tworzeniem programow ilustraych wykorzystanie
reprezentacji tablicowej. Przetwarzanie tablic ampg petli.

Wybrane algorytmy przetwarzania tablic: wyszukivealmiowe i binarne,
sortowanie bbelkowe i przez wstawianie. Funkcje z jaista
argumentow. Przekazywanie argumentéw przez w@rteferencj i adres.
Debugowanie i testowanie popravsnioprogramow.

La5

Cwiczenia z tworzeniem programéw ilustiaych przetwarzanie danych
tekstowych reprezentowanych w postaci tablicy zmaké

Dostp do zmiennych za pomgevskaznikow. Programy wykorzystage
dynamiczn alokacg i realokacg tablic jednowymiarowych.
Debugowanie i testowanie popravsnoprogramow.

La6

Oprogramowanie prostej bazy danych wykorzysajjreprezentacje w
postaci tablicy struktur lub tablicy wskaikdw na struktury.
Rozbudowanie programu o operacje archiwizacji dany@améci
zewretrznej w postaci plikow tekstowych lub binarnych.

La7

Oprogramowanie wybranej dynamicznej struktuagyeth: listy
wskaznikowej, kolejki, kolejki priorytetowej lub drzewa.
Cwiczenia z tworzeniem programéw wykorzystyjch rekureng.

La8

Repetytorium

Suma godzin




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojeid.

N2. Praca wiasna — przygotowanieddczen poprzez rozwjzywanie zada

N3. Praca wlasna — samodzielne wykonanie zadamgdrgmow laboratoryjnych
N4. Inspekcje kodu wykonanych programow przez pameego laboratorium
N5. Praca wtasna — samodzielne studia i przygot@ndm kolokwium

N6. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formujca (w
trakcie semestru), P — | Numer efektu
podsumowujca (na ksztatcenia

koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

PEK U011 - U02, Ocena odpowiedzi ustnych. Ocena rozsh
PEK _U08 — U09, przyktadowych zadac¢wiczeniowych.

F1 PEK _U11, Kolokwium zaliczeniowe néawiczeniach.
PEK_KO01 — K02
PEK _UO03 - U07, Obserwacja wykonywaniéwiczen laborato-
F2 PEK_U10 ryjnych. Inspekcja kodu wykonanych programd
z udziatem prowadego laboratorium.
PEK_WO01 - W04 Pisemne kolokwium na wyktadzie.
PEK_WO05 - W07 W przypadku przeprowadzenia dodatkowego
£3 kolokwium w potowie semestru, ocena F3 jest

sumy wazorng (1/3*F4 + 2/3*F5) ocen:
F4 — z pierwszego kolokwium,
F5 — z drugiego kolokwium

P = 1/4*F1 + 1/4*F2 + 1/2*F3, wszystkie oceny skda@ musz by¢ pozytywne

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] Kernighan B.W., Ritchie D.M.,exyk ANSI C, WNT, Warszawa,

[2] Grebosz J., Symfonia C++, Standard, Editions 2000kéing

[3] Stroustrup B.,gkyk C++, WNT, Warszawa,

[4] Eckel B., Thinking in C++, Helion, Gliwice,

[5] Wroblewski P., Algorytmy, struktury danych i teckiprogramowania. Helion

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] Wirth N., Algorytmy + struktury danych = programyNT,
[2] Segewick C., Algorytmy w C++. W.N.-T., Warszawa,
[3] Lippman S. B., Lajoie J., Podstawgzyka C++, WNT, Warszawa,
[4] Neapolitan R., Naimipour K., Podstawy algorytmowrzyktadami w C++. Wyd. Helion,

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr inz. Marek Piasecki, marek.piasecki@pwr.wroc.pl
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Podstawy programowanie
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i robotyka, Teleinformatyka

Przedmiotowy Odnigsienie przeQmiotowggo efektu do Cele . Numer.
efekt efektéw ksztalcenia zdefiniowanych dla : Tresci programowe narzedzia
ksztatcenia kierunku studiéw przedmiotu dydaktycznego

PEK_WO01 KlINFIij\-/C\(I)g,_\IZLQI'QIéll_(_l V\E/gsA,_rl/\{g?f\l_wm Cl,C2.C3 wyl N1, NS
e b I I
PEK_W03 KlINFIij\-/C\(I)g,_\IZLQI'QIéll_(_l V\E/gsA,_rl/\{g?f\l_wm C2 e vv\xg 4 e, N2, N3, g
PEK_W04 KlINFIij\}Otl)g,_\lévlql'gléll_(_l V[\E/gg _KV\{?'?I,\I_W 40 C1, C3 Wyl, Wy3, Wy10 N1, N2, N3
PEK_W05 KlINFli%/(/A\(I)g,_\IéVl(')I'gIéI[(_l V'\Elgg _I<V\{?'?N_W 40 C1, C2 Wy3, Wy6, Wy9 N1, N2, N3
PEK_W06 K1|NF}§/\//A(|)|;,_\}2V10TQE|E<_1 V\Elgé_}gg?f\l_wm Cl C4 Wﬁ&gﬁ&ﬁys' N1, N2, N3
PEK W07 K1AIR_W09, K1IEKA W08, cs Wyl12, Wy13, N1, N2, N3,
- K1INF_W09, K1TEL_WO08, KITIN_W40 Wyl4 N4, N6
pexcwos | AR EKALD KN o | | o
e |KARLOS KGO NI | on | wwe
PEK_U02 KlAIR_Kul(_)r?z,LK_lqulé,,ARli_?IESI\,Ii(&(I)N?F_UO7, Ci1,C4 Cw2,Cw3, La2 | N1, N2, N3, N¢
PEK_UO03 KlAIRT(lJl(.)I.?E’L'it%';’?‘klf.?rl\'lfdgNSF—UOS’ C2 Cw3, La3 N1, N2, N3
Wy4, Wy7, Wy10,
pei s | MR KBRLILNE WS o | G Gl G| e s
e s | KRS IR US| s | ww
PEK_U06 KlA'R—;ﬁ%L'ib%‘;{*ﬂ?kﬁgf—uog' c2 ¢we, Lab N1, N2, N3, N3
PEK_U07 KlA'R—;ﬁ%L'ib%‘;ﬁg?f@jgf—uog' C2,C5 ¢ws, Las N1, N2, N3
pecunn | RS RER WS KN os | e | RN
PEK_U09 KlA'R—éﬁ%L'it%‘é{*ktfgmﬁgf—uw' C6 Lal, Lad, La5 N3, N4
PEK_U10 KlAIRT(lJl(.)I.?E’L'it%';’?‘klf.?rl\'lfdgNSF—UOS’ C6 Lal N3, N4, N6
PEK_KO01 KlAIRT(lJl(.)I.?E’L'it%';’?‘klf.?rl\'lfdgNSF—UOS’ C1,C2,C3 WylCw7, La7 | N1, N4, N5, N¢
PEK_K02 K1|NF}§/\//A(|)|;,_\}2V10TQE|E<_1 ngé_lg?'?l’\l_wm C6 e \/ngf vt N1, N4




Zat. nr 4 do ZW

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim  ALGEBRA Z GEOMETRI A ANALITYCZN A A
Nazwa w jzyku angielskim ALGEBRA AND ANALYTIC GEOMETRY A
Kierunek studiéw (jesli dotyczy):
Specjalnaé (jesli dotyczy):
Stopien studiéw i forma: | stopien*, stacjonarna / -hiestacjonrarna*
Rodzaj przedmiotu: obowizkowy-Harrbieralthy-f-ogélnoduczelniany-*

Kod przedmiotu MAT001406
Grupa kursow TAK FNHE*
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 30 15
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 120
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 4
w tym liczba punktéw 4

odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS 2,5
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
Wymagana jest umignos¢ sprawnego wykonywania operacji algebraicznych na
liczbach wymiernych i rzeczywistych, znajofagodstawowych tesamdci
algebraicznych i trygonometrycznych oraz znajéénmajwazniejszych wiasngi
podstawowych figur geometrycznych.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie podstawowych wtasadiczb zespolonych.

C2. Poznanie podstawowych algebraicznych wisgnwielomianow.

C3. Opanowanie pegia macierzy, dziata macierzowych i poznanie metod rozmywania uktadow
rowna liniowych.

C4. Opanowanie umignosci obliczania odleghci miedzy punktami przestrzeni' Rvyznaczania
réwnan prostych i ptaszczyzn oraz zna ge krzywych stakowych.

C5. Opanowanie pegia wektora, przestrzeni wektorowej i bazy przestiz

*niepotrzebne skigi¢



PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy student:

PEK W01 zna podstawowe wiagooliczb zespolonych

PEK_WO02 zna podstawowe wiasobalgebraiczne wielomiandw

PEK_ W03 zna podstawowe goja teorii przestrzeni liniowych oraz metody oppsostych,
ptaszczyzn i krzywych stixowych

PEK _WO04 zna podstawowe metody rogzayiwania rowna liniowych

Z zakresu umiegnosci student:

PEK _UO1 potrafi przeprowadzabliczenia z wykorzystaniem liczb zespolonych
PEK _UO02 potrafi dodawa mnazy¢ i dzieli¢c wielomiany

PEK _UO03 potrafi wyznacZadwnania ptaszczyzn i prostych w przestrzeni

PEK _UO04 potrafi dodawa mnazy¢ macierze, obliczawyznaczniki

PEK _UOQ5 potrafi rozwgzywat uktady réwna liniowych

Z zakresu kompetencji spotecznych student:

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktady Liczba godzin
W1 |Indukcja matematyczna. Wz6r dwumianowy Newtona. 2
W2 Liczby zespolone (dziatania, sp¢enie, modut oraz argument liczpy 2
zespoloneg)).
Postég trygonometryczna liczby zespolonej. Wzér de Moiarg
W3 |0 . - : 2
Pierwiastki n-tego stopnia liczby zespolone,.
W4 Wielomiany. Dziatania na wielomianach. Pierwiasteielomianu. 5

Twierdzenie Bézouta. Zasadnicze twierdzenie algebry

Rozkiad wielomianu o wspéiczynnikach rzeczywistyth czynniki
W5 |liniowe i kwadratowe. Funkcje wymierne. Rozkfad kajn wymierne; 2
na rzeczywiste utamki proste.

Dziatania na macierzach (dodawanie, germe transponowanie)
W6 |Rodzaje macierzyPermutacja i jej znak. Okilenie wyznacznika |i 2
metody jego obliczania.

=4

Dopetnienie algebraiczne elementu macierzy. Rozwi@ilLaplace

Wi wyznacznika. Macierz odwrotna i algorytmy jej wgzaania

Uktady rowna liniowych. Jednorodne i niejednorodne ukfady roiwna
W8 |liniowych. Wzory Cramera. Twierdzenie Kroneckerga€liiego. 2
Metoda eliminacji Gaussa.

Geometria analityczna wRlloczyn skalarny, iloczyn wektorowy)

W9 ) . : .
mieszany. Réwnania prostych i ptaszczyzn.

Odlegta¢ punktu od prostej i ptaszczyzny.aty miedzy prostymi

W10 .
ptaszczyznami.

W11 |Wektory w R. Dziatania na wektorach. Odlegiopunktow. lloczyn




skalarny. Dlugé¢ wektora. Nierbwng& Cauchy’ego -Schwarza. It
migdzy wektorami.
W12 Liniowa kombinacja wektoréw. Wektory liniowo niepahe. Baza 5
wymiar przestrzeni. Odwzorowania liniowe.
W13 Macierzowa reprezentacja odwzorowania liniowegdrd, obraz orag 2
rzad odwzorowania liniowego
W14 | Wektory i wartéci wkasne odwzorowaliniowych. 2
W15 | Krzywe stakowe. 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - éwiczenia Liczba godzin
Cwl | Indukcja matematyczna. Liczby zespolone. 2
Cw2 | Wielomiany. 2
Cw3 | Macierze i wyznaczniki. 2
Cw4 | Ukfady rowna liniowych. 2
Cw5 | Geometria analityczna w’R 2
Cw6 | Bazy przestrzeni i odwzorowania liniowe. 2
Cw7 | Krzywe stakowe 2
Cw8 | Kolokwium. 1
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad — metoda tradycyjna

2. Cwiczenia problemowe i rachunkowe — metoda tradyayjn

3. Praca wtasna studenta — przygotowaniéwiozen z wykorzystaniem pakietow
matematycznych.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie Numer efektu | Sposéb oceny oggniecia efektu
semestru), P — podsumowci ksztatcenia ksztalcenia
(na koniec semestru)
F-Cw PEK_UO1- Odpowiedzi ustne, kartkowki, kolokwia
PEK UO05 i/lub e-sprawdziany
F-W PEK_WO01- Egzamin lub e-egzamin
PEK_WO04

P - okr&lony przez wyktadowg (warunkiem zaliczenia kursu jest uzyskanie pozytyeh
ocen formugcych)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] A. Biatynicki-Birula, Algebra liniowa z geometri PWN 1976.
[2] F. Leja, Geometria analityczna, PWN, Warszawa 1972.
[3] G. Banaszak, W. Gajda, Elementy algebry liniowsjs€ |, WNT, Warszawa 2002

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:




[1] T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra i geometrialiyezna. Przyklady i zadania,
Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2014.

[2] T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra liniowa. Pradty i zadania, Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2014.

[3] T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra i geometrialiyezna.. Definicje, twierdzenia i
wzory. Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2014.

[4] T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra liniowa. Defjg, twierdzenia i wzory. Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2015.

[5] E. Kacki, D. Sadowska, L. Siewierski, Geometria anafity@ w zadaniach, PWN,
Warszawa 1993.

[6] W. Stankiewicz, Zadania z matematyki dlaasgych uczelni technicznych, Cz. A,
PWN, Warszawa 2003.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

dr hab. Agnieszka Wylomaka (agnieszka.wylomanska@pwr.edu.pl),
doc. dr Zbigniew Skoczylas (zbigniew.skoczygpwr.edu.pl)
Komisja programowa Katedry Matematyki.




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
ALGEBRA Z GEOMETRI A ANALITYCZN A A MAP3046
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU INFORMATYKA

Przedmiotowy

Odniesienie przedmiotowego efektu do

Cele

Tresci

Numer narzedzia

efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu** programowe** dydaktycznego**
ksztalcenia™ kierunku studiéw i specjalnaici (o ile
dotyczy)

PEK _WO01 Ci W1, W2, W3, 1,3
W14

PEK W02 C2 W4, W5 1,3

PEK W03 C3,C4 W6, W7, W8, 1,3
W9, W15

PEK W04 C5 W10, W11, 1,3
W12, W13

PEK UO1 Ci Cwil, Cw6, Cw1 1,2,3

PEK U02 Cc2 Cw2 1,2,3

PEK UO03 C3,C4 Cws3, Cw4, Cwb 1,2,3

PEK U04 C5 Cwe6, Cw7 1,2,3

PEK _UO05 C5 Cweo, Cw7 1,2,3

** _ 7 tabel powyej




Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Projektowanie algorytmow i metody sztucznej inteljenciji
Nazwa w ¢zyku angielskimDesign of Algorithms and Artificial Intelligence Methods
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Bowigzkowy/kierunkowy
Kod przedmiotuAREKOO07
Grupa kursowNIE

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych

w Uczelni (ZzU) 30 45

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 90 60

studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocere na ocere

Liczba punktéw ECTS 5

Liczba punktow odpowiadaga zagciom 2

o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 2 2
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
1. K1AIR_WO01, K1AIR_WO02
2. K1AIR_W09, K1AIR_UQ09.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy w zakresie analizy probleméw koratorycznych (giéwnie podakem ich
ztozonaici obliczeniowey).

C2. Nabycie wiedzy i umiejnosci w zakresie postugiwania ¢siwybranymi algorytmami
tj. konstruowania i doboru odpowiedniego typu ajgimu do okrélonego problemu.

C3. Nabycie umieggnosci doboru odpowiednich struktur danych do glereych typow algorytmow.
C4. Nabycie wiedzy i umiejnoéci z zakresu analizy algorytméw pogltém ich efektywnéci.

C5. Nabycie wiedzy i umiejnosci w zakresie wykorzystywania metod sztucznej igegicii
w rozwigzywaniu problemoéw kombinatorycznych.

C6. Nabycie umiegnosci wyszukiwania informacji w literaturze naukoweyaa korzystania
z dokumentacji naedzi programistycznych.

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariym

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rigmtjigce kompetencje:
Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna podstawowe i zaawansowane struktamyah (tablice, listy, stosy, kolejki, kop¢

tablice haszuce, drzewa, grafy) i efektyw’é podstawowych operacji na nich (dodawa
usuwanie, wyszukiwanie elementow).

PEK W02 - zna zasaddzialania i efektywn& podstawowych algorytméw sortowan
wyszukiwania, wyznaczania minimalnego drzewa roapoego, najkrotszychsciezek,

e,
nie,

ia,

maksymalnego przeptywu.




PEK_W03 - jest w stanie wyai¢ budow i zasad dziatania Deterministycznej or
Niedeterministycznej Maszyny Turinga orazmice medzy nimi.

PEK W04 — zna reguly kodowania danych segjwych problemow, ich efektywrsé oraz wpltyw ng
rozmiar instancji problemu.

PEK_WO05 — zna definicje algorytmu wielomianowegmnadwielomianowego.

PEK W06 - zna podstawowe klasy zaasci obliczeniowej probleméw kombinatorycznyj
decyzyjnych (P, NP, NP-zupeine, silnie NP-zupetnglacje m¢dzy nimi oraz konsekwenc
I ograniczenia wynikagce z przynalenosci problemu do danej klasy.

PEK W07 - jest w stanie scharakteryzévemaliz najgorszego przypadku, eksperymerjatmaz
probabilistyczg, a take miary oceny jak&i algorytméw przybltonych.

PEK_WO08 — jest w stanie wyjai¢ istok algorytméw oraz schematow aproksymacyjnych.

PEK W09 - zna zasaddziatania wybranych algorytméw metaheurystyczny@woszukiwanig
z zakazami, symulowanego ®arzania, poszukiwania genetycznego, poszukiw
mrowkowego).

PEK_W10 — zna podstawowe metody sztucznej intetigestrategie przeszukiwiadrzew rozwizan,
algorytm A*, algorytm MINIMAKS, algorytm ci¢ alfa-beta.

Z zakresu umiejnosci:

PEK _UO01 - potrafi dobta odpowiednie struktury danych do algorytméw i rogyiwanych
problemow, tak aby uzyskakreslona (jak najlepsz) efektywndac.

PEK U022 — rozrénia problemy decyzyjne i optymalizacyjne, potrakaza roznice medzy nimi
oraz potrafi sformulow@awersg optymalizacyjs dowolnego problemu decyzyjnego.

PEK_UO3 — potrafi konstruowgprogramy na DeterministycamMaszyre Turinga.

PEK_U04 — potrafi oszacowatozonas¢ obliczeniovg prostych algorytméw.

PEK _UO5 - rozrénia zlazonasci wielomianowe, pseudowielomianowe i wyktadnicze.

PEK_UO6 - potrafi opracowai zaimplementow& algorytmy sztucznej inteligencji w gra
dwuosobowych.

PEK _UOQ7 — potrafi przeprowadzanaliz eksperymentaindla algorytmu przybfionego.

z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK KOl — maswiadoma&¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informaciji oraz jej krytyczn
analizy,

PEK_KO02 — rozumie koniecz&é samoksztalcenia oraz rozwijania zdakciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i unatepsci,

|

h
e

(@)

1
ania

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zajeé - wyktad godzin
Wyl Zajecia organizacyjne: program, wymagania, literatura. 1
Wprowadzenie do przedmiotu: zagadnienia natury koatbrycznej,
W relacja pomgdzy problemami natury optymalizacyjnej i decyzyjnej
y1l .. b : L. : . ; 1
pojecie instancji i algorytmu, funkcja ztoncsci obliczeniowej
algorytmu.
W Algorytmy przyblizone: analiza eksperymentalna, najgorszego
y2 . 2
przypadku, probabilistyczna.
Struktury danych: efektywrsé podstawowych operacji (dodawania, 4
W-y3, 4 usuwania, wyszukiwania elementéw) w wybranych stmdch (stosach
listach, kolejkach, kopcach, tablicach hageygh, drzewach, itd.)
W-y5, 6 Podstawowe algorytmy: wyszukiwanie, selekcja, soatte. 4
Algorytmy grafowe: znajdowanie minimalnego drzewapinagcego,
W-y7, 8 . , o L 3
poszukiwanie najkrotszégiezki, przeptywy w grafach.




W-y8, 9

Programowanie dynamiczne, algorytmy aproksymaciygohiematy
aproksymacyijne.

Wy9

Wprowadzenie do teorii zhonaici obliczeniowej — kodowanie danych
wejsciowych.

W-y10, 11

Eksplozja kombinatoryczna. Algorytmy wielomianowe

i ponadwielomianowe. Klasy ztoncsci problemow decyzyjnych (P, N
NP-zupetne i silnie NP-zupetne). Relacja peoay NP-zupetnécia i
NP-trudndcia.

W-y12, 13

Wybrane metody sztucznej inteligencji: elementyiteper, strategie
gier dwuosobowych, drzewa poszukiwalgorytm A*, algorytm
MINIMAKS, algorytm cie¢ alfa-beta.

Wy14

Wybrane metody sztucznej inteligencji: algorytmytateurystyczne
(poszukiwanie z zakazami, symulowanezenzanie, poszukiwanie
genetyczne, poszukiwanie mrowkowe).

Wy15

Repetytorium

2

Suma godzin

30

Forma zajeé - laboratorium

Liczba
Godzin

Lal

Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizagyjpodanie program

oraz wymaga. Wprowadzenie — zapoznhaniee ske stanowiskiem pracy,

dostpnym oprogramowaniem, itp.

La2

Rozeznanie umiejnosci programistycznych studentow (realizacja za
o réznym stopniu trudnii: wprowadzanie i wyprowadzanie danych, oper3
na tablicach jedno i wielowymiarowych, strukturyndyniczne, itp.).

La3

Implementacja operacji (dodawanie, usuwanie, wyiszarkie elementéw) n
podstawowych strukturach danych (tablica, listalejka) oraz analiza icl
efektywndgci.

Lad

Implementacja operacji (dodawanie, usuwanie, wyiszakie elementéw) n
zaawansowanych strukturach danych (stos, kopiemwdr) oraz analiza ic
efektywndgci.

Lab, 6

Implementacja i analiza efektywdw réznych algorytméw sortowani
(babelkowe, przez wstawianie, przez kopcowanie, qaidks

La7, 8

Implementacja #ych struktur grafowych (macierz wag, lista keahzi, lista
sasiadow).

La9, 10

Implementacja i analiza efektyw§w algorytmow wyznaczania minimalneg
drzewa rozpinacego (Kruskala, Prime'a) oraz analiza wptywgng@h struktur
grafowych na ich efektywrio.

JO

Lall, 12

Implementacja i analiza efektywdw algorytméw wyznaczania najkrotsz
sciezki w grafie (Dijkstry, Bellmana-Forda) oraz analizeptywu r&nych
struktur grafowych na ich efektywfo

ej

Lal3,14,15

Opracowanie i zaimplementowanie wybranej gry (kotkkrzyzyk, warcaby,
saper, itp.) z zastosowaniem odpowiednich metagtsrej inteligencji.

Suma godzin

45

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

arwpdE

Wyklad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
Cwiczenia laboratoryjne

Konsultacje

Praca wiasna — przygotowanie @weiczen laboratoryjnych
Praca wlasha — samodzielne studia i przygotowamictbkwium

3




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowca Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

PEK_U01+ PEK_U08 Odpowiedzi ustne,
- - obserwacja wykonywanié@wiczen,

F1 _
PEK_KO1+ PEK_K02 pisemne sprawozdanigwiczen,

F2 PEK_WO01+ PEK_W10 Kolokwium pisemne

P =0,4*F1 + 0,6*F2

W celu zaliczenia przedmiotu najeuzyska ocerp pozytywry ze wszystkich form zag.

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] T. Cormen, C.E. Leiserson, R.L. Rivest, ,Wprazanie do algorytmow”, WNT 2003.
[2] N. Wirth, ,Algorytmy + struktury danych = progmy”, WNT 2004.

[3] J. Btazewicz, ,,Problemy optymalizacji kombinatorycznej\WWN, Warszawa 1996.

[4] A. Janiak, ,Wybrane problemy i algorytmy szeva@nia zad&i rozdziatu zasobow”,
Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa 1999.

[5] C. Smutnicki, ,Algorytmy szeregowania”, Exit, &szawa 2002.
[6] L. Bolc, J. Cytowski, ,Metody przeszukiwaniaurgstycznego”, PWN 1989.
[7] P. Wrdblewski, ,Algorytmy, struktury danychece¢hniki programowania”, Helion 2003.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] M.T. Goodrich, R. Tamassia, D. Mount, ,Datauftiures & Algorithms”, 2nd Ed., John
Wiley & Sons, Inc., Hoboken, NJ, USA 2011.

[2] T. Sawik, ,Badania operacyjne dlazymierow zaradzania”, Wydawnictwa AGH,
Krakéw 1998.

[3] N.J. Nilsson, “Principles of Artificial Intelgence”, Springer-Verlag, 1982.

[4] S. Kirkpatrick, C.D. Gelatt, M.P. Vecchi, “Optization by Simulated Annealing”,
Science 220 (4598), 671-680, 1983.

[5] F. Glover, “Tabu Search - Part I’, ORSA JouraalComputing, 1 (3), 190-206, 1989.
[6] F. Glover, “Tabu Search - Part II”, ORSA Jouraa Computing, 2 (1), 4-32, 1990.

[7] Z. Michalewicz ,Algorytmy genetyczne + strukfudanych = programy ewolucyjne”,
Warszawa, WNT 1996.

[8] M. Dorigo, ,,Ant Colony Optimization”, MIT Pres2004.

[9] M. Systo, N. Deo, J. Kowalik, ,Algorytmy optyrhiaacji dyskretnej”’, PWN, Warszawa
1999.

Czasopisma:

European Journal of Operational Research, AnnaBpefations Research, IEEE Trans.
Systems, Man and Cybernetics, Part A, itp.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

tukasz Jelg, lukasz.jelen@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projektowanie algorytmow i metody sztucznej inteligncji
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer

Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci narzdzia
4 - . przed-
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku mioty | Pregramowe dydakty-
studiow i specjalnéi cznego
PEK_WO01, PEK_WO07 K1AIR_ W32 C3, G4 Wy1, Wy2 1,2,34,5
C2,

PEK_W02 K1AIR_ W32 C3. C4 Wy3...Wy6 1,2,34,5

PEK_WO03 - PEK_WO06 K1AIR_ W32 C1, G2Wy7...Wy9 1,3,5
PEK_WO08 K1AIR_ W32 C2, C4Wylo, Wy11| 1,2,34,5
PEK_W09, PEK_W10 K1AIR_ W32 c2, gaV ybi;,\l’iym' 12345
PEK_UO01 K1AIR_ U35 c2,cp Ladlad 454,

La6...La8
PEK_U02, PEK_UO03,
PEK_UO5 K1AIR_ U35 C1,CZ La9, Lal0o 1,234
C1,
PEK_U04 K1AIR_ U35 C2. Ca La5, La7,Lag 1,2,34
PEK_UO06 K1AIR_ U35 C5 Lal3...Lal% 12,34
PEK_UO07 K1AIR_ U35 C2,C4 Lall, Lal2 1,234
PEK_KO1, PEK_KO02 K1_K04 ce| WIWYIS |y 5345
Lal+Lal5




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w gzyku polskim: Podstawy zaradzania jakoscia

Nazwa w jzyku angielskim: Principles of Quality Management

Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka, Elektroni ka,
Telekomunikacja, Informatyka, Teleinformatyka

Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowpzkowy, ogoélnouczelniany

Kod przedmiotu: ZMZ0340

Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30
(zzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)

Zaliczenie

Forma zaliczenia
na ocemn

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom -
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU
Cele w zakresie wiedzy:
C1 Nabycie wiedzy o koncepcji zadzania jakécig w organizacji, w szczegolio zasadach
zaradzania jakécia w koncepcji TQM i KAIZE.

C3 Nabycie wiedzy o jednostkach normaligyjch systemy zarzadzania jaki.

C4 Nabycie wiedzy w zakresie projektowania, wdraa, funkcjonowania, utrzymania i
doskonalenia systemow zadzania jakécia w organizacjach gospodarczych, ze szczegoinym
uwzgkdnieniem formalno-prawnych rozyaan dotyczcych normalizacji i oceny zgodéa
wyrobow i systeméw jakai w Polsce i w Unii Europejskiej.

C5 Nabycie umiejtnosci prawidtowej interpretacji wymaganormy systemowej PN-EN ISO
9001:2009 i wiedzy w zakresie zasad wdraa wymaga tej normy do przedgbiorstwa oraz
oceny ich spelnienia.

C6 Nabycie wiedzy o zasadach integracji systemdawgdaania jakécia z innymi systemami
zarzgdzania organizacjami (systemem zaizaniasrodowiskiem i bhp).

C7 Nabycie wiedzy o wybranych metodach i technikdatkonalenia jaléti.




Cele w zakresie umigtnosci:

C8 Nabycie umiejtnosci identyfikacji podstawowych problemow zadzania jakécia w
organizacjach oraz zastosowania wybranychedarzarzdzania jakécig w ich rozwhzywaniu.
C9 Nabycie umigjtnosci prawidtowej interpretacji normy systemowej PN-EBD 9001:2009.

Cele w zakresie kompetencji spotecznych:

C10 Zrozumienie znaczenia zachdwvetycznych w zakglzaniu organizacjami.

C11 Zrozumienie znaczenie rolizymiera we wdrzaniu systemu zagdzania jakéci w organizacji.
C12 Zrozumienie znaczenie aktywooindywidualnej i zespotowej wykraczaij poza dziatalnd
inzyniersky w oshganiu celéw jakéciowych organizaciji.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 Zna podstawowe ggoja z zakresu zagdzania jakécia.

PEK_WO02 Ma podstawoywviedz o procesach i zasadach zazania jakécia w organizacjach.

PEK_WO03 Ma podstawoywiedz o zasadach samooceny j&bio zgodnej z modelem samooceny
Polskiej Nagrody Jakai.

PEK_WO04 Ma podstawoywiedz w zakresie formalno- prawnych rozzan dotyczcych
normalizacji i oceny zgodsoi wyrobow i systemow jakai w Polsce i w Unii
Europejskiej

PEK_ W05 Ma podstawaywiedz o instytucjach normalizagych systemy zarzadzania jaki

PEK_WO06 Ma podstawoywiedz o wymaganiach normy systemowej PN-EN ISO 9001:2009

PEK_WO07 Ma podstawoaywviedz w zakresie projektowania, wdania, funkcjonowania,
utrzymania i doskonalenia systeméw zdzania jakéciag w organizacjach gospodarczyg

PEK_WO08 Ma podstawoywiedz o zasadach integracji systeméw zdeania jakécia z innymi
systemami zagglzania.

PEK_ W09 Rozpoznaje podstawowe metody i edzia doskonalenia jakoi.

Z zakresu umiefnosci:

PEK UO01 Potrafi identyfikowapodstawowe problemy zajdzania jakéciag w organizacjach.

PEK UO2 Potrafi identyfikowamaozliwosci zastosowania zasad zatzania jakécig w
organizacjach.

PEK _UO3 Potrafi prawidtowo interpretowsvymagania normy systemowej PN-EN 1SO 9001:2000.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01 — Mawiadomac¢ roli etyki w zaradzaniu organizagj

PEK K02 - Maswiadoma¢ roli inzyniera we wdraaniu systemow jak&ei w organizaciji.

PEK KO3 - Maswiadoma¢ znaczenia aktywrigi indywidualnej i zespotowej wykraczajej poza
dziatalng¢ inzynierslky w zaradzaniu jakécia.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ - wyktad Liczba godzin
Wprowadzenie do wykladu. Rajia podstawowe. Historia zadzania
Wyl-2 | " 4
jakascia.
Wy3-4 | Style zargdzania jakécig. Koncepcja zarzadzania Kaizen. 4
Wy5-6 | Pogcie i zasady TQM. 4
Samoocena systemu zgazania jakécig. Model samooceny Polskiej
Wy7 ; 2
Nagrody Jakéci.
Wy8 | Pofcie normalizacii, instytucje normalizige. Ocena zgodsoi 2

h.



wyrobow i systemow jak@i w Polsce i w Unii Europejskiej.

Wy9 Znormalizowane systemy zadzania jakéciag. Normy ISO serii 9000 2

Wy10 -11| Wymagania normy PN-EN 1SO9001:2009. 4

Audit systemu zaggdzania jakécia. Certyfikacja systemu zagdzania

Wyl2 |. 2
jakascia.

Wyl13 | Zintegrowane systemy zadzania jakécia, srodowiskiem i bhp. 2

Wyl4 | Wybrane instrumenty zadzania jakécia. 2

Wyl5 | Repetytorium 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N3. Dyskusja na wyktadzie.

N1. Tradycyjny wyktad - prezentacja przy zastosawanutnika slajdow.
N2. Praca wtasna — samodzielne studia i przygot@ndm sprawdzianu zaliczeniowego.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formujca (w
trakcie semestru), P — | Numer efektu Sposob ocen jniccia efektu ksztatcenia
podsumowujca (na ksztatcenia P y agnie
koniec semestru)
F1 PEK_WO01+ Kolokwium pisemne
PEK_WO09
PEK_U01+PEK_U03
F2 PEK_KO01+ Dyskusja na wyktadzie
PEK_KO03
P=F1

Brak wptywu F2 na P. 3k nie ma F2 w P, to mma bez problemu wyrzucPEK i Cele z

zakresu umiefnosci.

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

Warszawa 2007.
Normalizacyjny, Warszawa 2009.

ERATURA UZUPEENIA JACA:

Wiedza i Praktyka, Warszawa 2011.

Szkota Logistyki, Pozna2009.

[1] Materialy na stronach www prowagtzgo wykiad.

[2] Grudowski P., ,Podégie procesowe w systemach zglzania jakécia w matych isrednich
przedsgbiorstwach”, Wydawnictwo Politechniki Gdskiej, Gdask 2007.

[3] Hamrol A.: ,Zaradzanie jakécig z przyktadami”, PWN, Warszawa 2011.

[4] Imai M., ,Kaizen: klucz do konkurencyjnego sukcdsyonii’, Wydawnictwo MT Biznes,

[5] .Norma PN-ISO 9001: 2009, System zgizania jakécig. Wymagania.” Polski Komitet

[1] Gruszka A., Niegowska E., ,Zagdzanie jakécia: komentarz do norm ISO serii 9000”, Polg
Komitet Normalizacyjny, Warszawa 2011.
[2] tazicki A., ,System zarglzania przedsgbiorstwem: Techniki Lean Management i Kaizen”

[3] Maleszka A., Lagowski E. ,Wdeanie zintegrowanych systeméw zarzadzania "z8¥g

[4] Strona Médzynarodowej Organizacji Normalizacyjnej: www:is@o
[5] Strona Polskiego Komitetu Normalizacyjnego: www.jpkn

5Ki




[6] Szczepaska K.: ,Zaradzanie jakécia: w dgzeniu do doskonakei’, C.H. Beck, Warszawa
2011

[7] Zymonik Z., Koszty jakéci w zarzdzaniu przedsbiorstwem”. Wydawnictwo Politechniki

Wroctawskiej, Wroctaw 2003.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr inz. Anna Dobrowolska, anna.dobrowolska@ pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Podstawy zaradzania jakoscia
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i robotyka, Elektronika, Telekomunikacja, Informatyka, Teleinformatyka

Odniesienie przedmiotowego efektu do

Przedmiotowy - . . . Numer
efektow ksztatcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt . o . T Cele przedmiotu narzedzia
. kierunku studiéw i specjalnasci (o ile programowe
ksztalcenia d dydaktycznego
otyczy)
PEK W01 R
PEK_W02 K1AIR_W39, K1AIR_KO04 C1 Wyl+W6 N1, N2
PEK_WO01
PEK_WO03 K1AIR_W39, K1AIR_KO04 Cc2 Wy7 N1, N2
PEK_WO01
PEK_ W02
PEK_W04 K1AIR_W39, K1AIR_KO04 C3 Wy8 N1, N2
PEK_WO05
PEK_WO01,
PEK_W04 K1AIR_W39, K1AIR_K04 Cca Wy8, Wy9 N1, N2
PEK_WO06
PEK_WO01
PEK_WO06 K1AIR_W39, K1AIR_K04 C5 Wy9+Wy12 N1, N2
PEK_WO07
PEK_WO01
PEK_W08 K1AIR_W39, K1AIR_K04 C6 Wy13 N1, N2
PEK_WO01
PEK_W09 K1AIR_W39, K1AIR_KO04 Cc7 Wyl14 N1, N2
PEK_UO1
PEK_U02 K1AIR_U44, K1AIR_KO04 C8 Wy7,Wyl4 N1, N3
PEK _UO02 K1AIR _U44 C9 Wy10-11 N1, N3
PEK_KO1 K1AIR_KO02 C10 Wy5-6 N1, N3
PEK K02 K1AIR_KO02 c11 Wy5-6, Wy12, N1, N3
— Wy13
Wyl+Wy7
PEK_KO03 K1AIR_KO05 C12 Wy12, Wy13 N1, N3

Macierz nie jest przesortowana. Po updkowaniu trzeba wpigsaKRK z wszystkich

kierunkow.




WYDZIAL

Nazwa przedmiotu wegyku
polskirr

Nazwa przedmiotu wegyku
angielskim

Kierunek studiow (jéi dotyczy)
Specjalné¢ (jesli dotyczy)
Stopier studiow i forma

| stopien, stacjonarna

KARTA PRZEDMIOTU

Analiza Matematyczna 2.3 A

Mathematical Analysis 2.3 A

Rodzaj przedmiotu obowigzkowy
Kod przedmiotu MAT001428
Grupa kurséw TAK

\Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zgj¢ zorganizowanych w Uczelni (ZZU 15 15
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy studenta 90 60
(CNPS)
Forma zaliczenia egzamin zaliczenie
Dla grupy kurséw zaznac&kurs kacowy (X) X
Liczba punktéw ECT 5
w tym liczba punktéw odpowiadgja zagciom o 3
charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS odpowiadap zagciom 2 2
wymagajicym bezpéredniego kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI

Znajomda¢ rachunku raniczkowego i catkowego funkcji jednej zmiennej rzgeistej.

CELE KURSU

C1. Zapoznanie z podstawowymi kryteriami zbigci szeregow liczbowych i wiasgciami szeregdéw pegowych
C2 . Zapoznanie podstawowymi pajciami i twierdzeniami rachunku #giczkowego funkcji wielu zmiennyc
C3. Zapoznanie z pgiiem catki podwadjnej, metodami jej obliczania i ykladami zastosowa




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedz'

PEK_W1 Zna podstawowe kryteria zleosci szeregow liczbowych i wlaséd szeregdéw pegowych
PEK_W2. Zna podstawowe ggja i twierdzenia rachunku tticzkowego funkcji wielu zmiennych.
PEK_Wa3. Zna metody obliczania catek podwéjnychpezktady zastosowa

Z zakresu umiefnosci:

PEK_U1. Umie badazbieznos¢ typowych szeregdéw liczbowych oraz rozwifainkcje w szereg pegowy przy wykorzystani
rozwinig¢ funkcji elementarnych.

PEK_U2. Umie obliczapochodne cistkowe, wyznaczagradient i pochodnkierunkowg oraz wyznaczaekstrema lokalne i
warunkowe funkcji dwéch zmiennych.

PEK_U3. Umie obliczacatki podwéjne oraz wykorzystywae do wyznaczania pél, afpsci oraz wybranych wiellki
fizycznych.

Z zakresu kompetencspotecznyct
PEK_K1. Uczy s} systematycznej i samodzielnej pracy w celu zdabygedzy

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyklady Godz.
Wyl |[Szeregi liczbowe. Podstawowe kryteria zhigci. 2.C
Wy2 |[Szeregi pe@gowe. Szereg Taylora i Maclaurina. 2.0
Wy3 [Pochodne gatkowe pierwszego ¢du. Definicja. Interpretacja geometryczna. Plaszoaystyczna do wykresu | 2.0
funkcji dwéch zmiennych. Raniczka.
Wy4 |Pochodna kierunkowa. Gradient funkcji. Pocledastkowe wyiszych rzdéw. 2.0
Wy5 |Ekstrema lokalne funkcji dwéch zmiennych. Wdukonieczne i wystarczage istnienia ekstremum. Ekstremg 2.0
warunkowe funkcji dwéch zmiennych.
Wy6 [Definicja catki podwadjnej. Interpretacja gedmyezna. Obliczanie calek podwdéjnych po obszaramtimalnych. 2.0
Wy7 |[Catka podwodjna we wspobdnych biegunowych. Przyktady zastosaveatek podwaojnych. 2.0
Wy8 |Zastosowania catek podwdéjnych w geometriydizi technice c.d. 1.0
Suma godzin 15
Forma zaje¢ - éwiczenia Godz.
Cwl |Szeregi liczbowe 2.0
Cw2 |Szeregi pegowe. 2.0
Cw3 |Pochodne gatkowe. Plaszczyzna styczna.ZRitzka. 2.0
Cw4 | Pochodna kierunkowa. Gradient. Pochodistkawe wyszych rzdow. 2.0
Cw5 |Ekstrema funkcji dwéch zmiennych. EkstremaunBowe. 2.0
Cw6 |Catka podwdjna. 2.0
Cw7 |Wspdiredne biegunowe w catkach podwdjnych Zastwania catek podwdjnych.. 2.0
Cw8 |Zastosowania catek podwdjnych c.d. 1.0
Suma godzir 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad- metoda tradycyjna
N2. Cwiczenia problemowe i rachunkowe — metoda tradyayjn
N3. Praca wlasna studenta z wykorzytaniem pakietétematycznych




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA
Ocena (F-formujca; P- Numer efektu ksztalcer Spos6b oceny aginiecia efektu ksztatcenia
podsumowujca)
P1 PEK _U1-PEK U3, PEK_K1 Kolokwium raviczeniach, kartkdwki, odpowiedzi ustne
P2 PEK_W1-PEK W3 Egzamin

F-uzyskanie pozytywnych ocen P1 oraz P2 jest waemmkoniecznym uzyskania pozytywnej oceny z kursu.
Warunki ustalenia oceny F okfa prowadzcy kurs.

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

Al. WZakowski, W.Kotodziej, Matematyka, cz.ll, WNWarszawa 2014

A2. M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza Matematyc2ndrzyklady i Zadania, Oficyna Wydawnicza GiS, \8leav 2014
A3. W. Krysicki, L. Wiodarski, Analiza MatematyczmaZadaniach, Cz. Il, PWN, Warszawa 2

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA

B1l. R. Leitner, Zarys Matematyki Vidgzej dla Studiow Technicznych, Cz. 1 - 2 WNT, Warvea, 2006.

B2. F.Leja, Rachunek zaiczkowy i catkowy, PWN, 2012.

OPIEKUNOWIE PRZEDMIOTU
dr Marian Gewert (Marian.Gewert@pwr.edu.pl)

dr Agnieszka Wylomiaska (Agnieszka.Wylomanska@pwr.edu




MACIERZ POWI AZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Analiza Matematyczna 2.3 A MAP1149

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU ...

| SPECJALNOSCI ...
Przedmiotowy |Odniesienie przedmiotowego efektu d¢Cele Tresci programowe Numer
efekt efektow ksztalcenia zdefiniowanych difprzedmiotu narzedzia
ksztalcenia kierunku studidw i specjalncéci (o ile dydaktycznego
dotyczy)

PEK W1 C1l Wyl - 3 N1, NZ
PEK W2 C2 Wy4 - 8 N1, NZ
PEK_W3 C3 Wy6-Wy8 N1, NZ
PEK U1l C1 Cwl-Cw2 N1, NZ
PEK U2 C2 Cw3-Cwb N1, NZ
PEK_U3 C3 Cw6-Cw8 N1, NZ
PEK_K1 C1-4 Wy1-Wy8, Cw1-Cw8 N1,N2




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Robotyka 1
Nazwa w ¢zyku angielskimRobotics 1
Kierunek studiéw: Aitomatyka i Robotyka
Stopier studidéw i formal stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuAREKO011
Grupa kursOwTAK

Wyktad Cwiczenia | Laborat| Projekt Seminarium
orium
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 30
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 90
studenta (CNPS)
. : . Zaliczenie
Forma zaliczenia egzamin
na ocere
Dla grupy kurséw zaznaczkurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS
Liczba punktow odpowiadaga zagciom ) 3
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajgciom wymagaicym bezpéredniego 1 2
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
K1AIR_WO01, K1AIR_WO02, K1IAIR_WO03, K1AIR_WO05, KIAIRW11, K1AIR_ W22,
K1AIR_ W23

CELE PRZEDMIOTU
C1. Zdobycie wiedzy o metodach opisu ruchu ciatpwazego
C2. Zdobycie wiedzy na temat modeli kinematyki ndgniki manipulatoréw sztywnych
C3. Zdobycie wiedzy na temat modeli dynamiki matapréw elastycznych
C4. Zdobycie wiedzy o metodach opisu kinematykinamiki robotdw mobilnych
C5. Poznanie wybranych zadealgorytméw sterowania robotéw
C6. Zdobycie umiejgnaosci postugiwania i metodami robotyki
C7. Zdobycie umigjnosci formutowania i rozwizania podstawowych zaglaobotycznych
C8. Zdobycie rozeznania w zakresie zadaetod robotyki umdiwiaj acego korzystanie z literatury




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktéra zaligia kurs

z zakresu wiedzy:

PEK_ W01 - zna metody opisu i analizy kinematykymamiki ciata sztywnego

PEK W02 — zna metody opisu i analizy kinematykhipalatora

PEK_WO03 - zna metody rozgziania zadania odwrotnego kinematyki manipulatora

PEK_WO04 — rozumie reli znaczenie konfiguracji osobliwych manipulatomma wskaniki oceny
jakosci zachowania

PEK_WO05 — zna metody opisu i analizy dynamiki mpafatora sztywnego

PEK_WO06 — zna metody opisu i analizy dynamiki matéafporéw elastycznych

PEK W07 — zna zadania i algorytmy sterowania maatpra

PEK W08 — zna metody analizy kinematyki i algorytsterowania robotéw mobilnych

PEK_WOQ09 — zna metody opisu i analizy dynamiki téomobilnych

PEK_ W10 — ma rozeznanie w zakresie metod,e0aiz trendow rozwojowych robotyki

z zakresu umiegfnosci:

PEK _UO01 — potrafi postugiwasie narzdziami analizy kinematyki i dynamiki ruchu

PEK _UO2 — potrafi rozwza¢ zadanie proste kinematyki i zadanie odwrotnerkisigki

PEK_UO03 — zna metody oceny zachowania robota

PEK_UO04 — potrafi stworZymodel dynamiki manipulatora w postaci uktadu stemia

PEK _UO5 — potrafi zaproponowalgorytm sterowania dla podstawowych zad@nipulacyjnych

PEK_UO06- potrafi zbudowa model kinematyki robota mobilnego podlegggo wegzom
nieholonomicznym w postaci uktadu sterowania

PEK _UO7 — potrafi zbadgpodstawowe whasrsoi modelu kinematyki robota mobilnego

PEK _UO08 — potrafi zastosowavybrane algorytmy sterowania robotéw mobilnych

PEK_UOQ9 — potrafi stworZymodel dynamiki robota mobilnego

PEK _U10 - potrafi zastosow@oznamn metodologé do innych klas robotéw

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01 — mawiadoma¢ znaczenia wyszukiwania informacji oraz jej krytyeganalizy

PEK_KO02 — potrafi ocentaargumenty, racjonalnie ttumaczy uzasadnié wtasny punkt widzenia
wykorzystaniem wiedzy przedmiotowe]

PEK KO3 - jest otwarty na przemystowe i spoteczastosowania robotyki

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zaj¢ — wyktad godzin
Wyl Kinematyka i dynamika ciata sztywnego 2
Wy?2 Reprezentacja kinematyki we wspéttnych 2
Wy3 Kinematyka manipulatora: algorytm Denavita-ldatierga 2
Wy4 Jakobian analityczny i geometryczny 2
Wy5 Osobliwgci kinematyczne, manipulowaléd 2
Wy6 Odwrotne zadanie kinematyki, algorytmy 2
Wy7,8 Kinematyka robotéw mobilnych 4
Wy9 Dynamika manipulatora sztywnego 2
Wy10 Algorytmy sterowania w przestrzeni przegubowej 2
Wy11 Algorytmy sterowania w przestrzeni zadaniowej 2
Wy12 Dynamika manipulatoréw o elastycznych przeghba 2

N



Wy13 Dynamika manipulatorow o elastycznych rami¢nac 2
Wy14 Dynamika robotéw mobilnych 2
Wy15 Algorytmy sterowania robotow mobilnych 2
Suma godzin 30
Forma zaj¢ — cwiczenia Liczba
Godzin
Cwl Przypomnienie wybranych wiadosob z rachunku macierzowego 2
Cw2 Transformacje uktadéw wspotrdnych, pedkaosci w przestrzeni i w ciele 2
Cw3 Predkosci w przestrzeni i w ciele 2
Cw4 Uktady wspotrzdnych i parametryzacje grupy obrotéw 2
Cw5,6 Zadanie proste kinematyki 4
Cw7 Jakobian analityczny, osoblike 2
Cws Kolokwium 1 2
Cw9 Jakobian geometryczny 2
Cw10 Zadanie odwrotne kinematyki 2
Cw11,12 | Kinematyka robotéw mobilnych 4
Cwi13 Dynamika i sterowanie manipulatora 2
Cwil4 Dynamika robotéw mobilnych 2
Cwi1s Kolokwium 2 2
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Wyktad tradycyjny
2. Cwiczenia obliczeniowe
3. Konsultacje
4. Praca wlasna — rozgdywanie przyktadowych zada
5. Praca wtasna — samodzielne studia literaturowe

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie Sposéb ocen niecia
semestru), P — podsumowca Numer efektu ksztalcenia P y aggnie

, efektu ksztalcenia

(na koniec semestru)
F1 PEK_ W01+ PEK W10; egzamin
E2 PEK W01+ PEK_WI10; aktywnas¢ nacwiczeniach,
PEK_U01+ PEK_U10; kolokwia
P=0.4*F1+0.6*F2

Uwaga: warunkiem koniecznym dopuszczenia do egaafkih) jest uzyskanie oceny co
najmniej dst w ramach F2.




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEELNIAACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] K. Tcha et. al.: "Manipulatory i roboty mobilne: modeldapowanie ruchu, sterowanie”, Aka

Oficyna Wyd PLJ., W-wa, 2000
[2] M. Spong, M. Vidyasagar: "Dynamika i sterowandotow", WNT, W-wa 1997
[3] E. Jezierski: "Dynamika robotow" WNT, W-wa, 200

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1] J.J. Craig: ,Wprowadzenie do robotyki: mectkan sterowanie”, WNT, W-wa, 1993

[2] R. Murray, Z. Li, S. S. Sastry: ,A Mathematidatroduction to Robotic Manipulation”, CRC Prg

Boca Raton, 1994

[3] Springer Handbook of Robotics: Springer-VerlBgrlin, 2008
[4] B. Siciliano, et. al.: ,Robotics”, Springer-Yiag, London, 2009
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OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Tcha, 71 320 3271; krzysztof.tchon@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Robotyka 1

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci .
4 . . przed- narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku| ™ ° programowe
o o miotu dydakty-cznegag
studiow i specjalri
PEK_W01 K1AIR_W28, K1AIR_W22 C1 Wyl, Wy2 1,3,45
PEK_W02 K1AIR_W28, K1AIR_W11 ngéG Wy3 1,3,45
PEK_W03, PEK_W04 K1AIR_W28 ng(’:7 Wy4-Wy6, 1,3,45
C2,
PEK_WO05 KIAIR_W28, KIAIR_W22, C6, Wy7-Wy8 1,3,45
K1AIR_W11,
- C7,C8
PEK_WO06 K1AIR_W28 C3 Wy12 1,3,45
K1AIR_W28, K1AIR_W?23, cs
PEK_WO07 S2ARR_WO01, S2ARR_W02 c6 (’:8 Wy9-Wy11 1,3,45
S2ARR_W05 '
K1AIR_W28, K1AIR_W?23, ca
PEK_W08 S2ARR_W01, S2ARR_W02 cs &:8 Wy13, Wyl5 1,3,45
S2ARR_WO05 '
PEK_WO09 K1AIR_W28 C4,C8 Wyl4 1,3,45
K1AIR_W28, K1AIR_W11,
PEK_W10 S1AIR_WO03, S1IARR_WO07,| C1-C8| Wyl-Wyl5 1,3,45
S2ARR_W08
PEK_UO01 K1AIR_U23, K1AIR_U29 Cl| Cwil-Cw4 2,34
K1AIR_U23, K1AIR_U29, Cws, Cwé,
PEK_U02 K1AIR_U30 2, Cé Cws, Cw10 2,3,4
PEK_UO03 K1AIR_U29 C5,Ch Cw7,Cw9 2,34
PEK_U04, PEK_UO05 K1AIR_U29, K1AIR_US30, Cc2 Cwil 2,34

4



K1AIR_U12 C3, C5
PEK_U06, PEK_U07, | KI1AIR_U29, K1AIR_U30, |C4,C5/Cw12,Cwi3, 034
PEK_U08 S1ARR_WO04 C6 Cwis e
PEK_U09 KL1AIR_U29, KIAIR_U30 | C4,Cp Cwl4 2,3,4
PEK_U10 K1AIR_U29 C6, CY Cwl-Cwi5 2,35
KL1AIR_W28, K1AIR_U29, Wy1-Wy15,
PEK_KO1-PEK_KO03 SoARR W08~ C6, C7 (’:\7\/1-(':\%15 1,2,35
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WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Rachunek prawdopodobidstwa
Nazwa w jzyku angielskim: Probability Theory
Kierunek studiow: Automatyka i robotyka, Elektronika, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obownzkowy, ogolnouczelniany
Kod przedmiotu: MAT001450
Grupa kursow: NIE
Wyktad | Cwiczenia | Laboratoriun Projekt Seminarium
Liczba godzin zai
zorganizowanych w Uczeln 15
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30
(CNPS)
Zaliczenie

Forma zaliczenia
na ocen

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom -
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
. K1INF_W02, K1INF_U02

CELE PRZEDMIOTU
C1 Poznanie podstawowych pé] metod rachunku prawdopodobstwa.
C2 Poznanie klasycznych rozktadéw probabilistycimych wtasnéci i zastosowa w
zagadnieniach praktycznych wznych dziedzinach nauki i techniki.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 zna podstawowe goja i metody rachunku prawdopodofséva
PEK_WO02 zna klasyczne rozktady probabilistyczrehiwtasnaci
PEK_ W03 wie, jak stosowgpodstawowe metody rachunku prawdopodadtiwa w celu
rozwigzywania zagadnieteoretycznych i praktycznych wadych dziedzinach nauki i
techniki

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 potrafi wyszukiwai korzysta z literatury zalecanej do kursu oraz samodzielrdebywa
wiedz

PEK K02 rozumie konieczié systematycznej i samodzielnej pracy nad opanowamateriatu
kursu

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktady Liczba godzin

Przestrzé zdarzé elementarnych. Zdarzenia, dziatania na zdarzeniach
Wyl | Aksjomatyczna definicja prawdopodobstwa. Wiasnéci 2
prawdopodobigstwa. Prawdopodohistwo klasyczne i geometryczne.

Definicja prawdopodobisstwa warunkowego. Wzor na
prawdopodobigstwo catkowite. Wzér Bayesa. Niezates¢ zdarzé.

Definicja zmiennej losowej. Przyklady. Rozklad zmiej losowej
Wy3 | Dystrybuanta i jej wlasrgi. Klasyfikacja zmiennych losowych. Rozktady 2
funkcji zmiennych losowych.

Zmienne losowe dyskretne. Przgdjrozktadow dyskretnych: dwupunktowy,
dwumianowy, Poissona. Przyitnie Poissona rozkladu dwumianowego.

Zmienne losowe typu gitego. Gstas¢ prawdopodobigstwa i jej zwazek z
Wy5 |dystrybuand. Przegdd rozkiadéw ciglych: jednostajny, normalny
wyktadniczy.

=

Parametry zmiennych losowych. Wadooczekiwana i jej wiasrgci.
Wariancja i jej wkasnézi. Kwantyl rzdu p. Wartdci oczekiwane, wariancje
mediany i kwartyle wybranych rozktadoéw. Standaryaaniennej losowej p
rozktadzie normalnym. Tablice rozktadu normalnego.

N

Zmienne losowe dwuwymiarowe. Definicja dystrybuanty gestdci.
Rozklady brzegowe. Niezaeos¢ zmiennych losowych. Wspoéiczynnik
Wy7 | korelacji. Cagi zmiennych losowych: sumowanie niezalgch zmiennych 3
losowych, warté¢ oczekiwana i wariancja takiej sumy. Prawo wielkiicizb
(stabe).

Definicja zbienosci wedtug rozkladu. Centralne twierdzenie grani¢zne
Wy8 |twierdzenie Lindeberga - Lévyego, twierdzenie Meia — Laplacea. 3
Kolokwium.

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wykiad — metoda tradycyjna.

N2. Listy zada.

N3. Konsultacje.

N4. Praca wtasna studenta — przygotowanie do kalgkw




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w
trakcie semestru), P —
podsumowujca (na
koniec semestru)

Numer efektu
ksztalcenia

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

F1

PEK_WO1 - PEK_WO03
PEK_KO1, PEK_KO02

Kolokwia, kartkowki

P=F1

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] J. Jakubowski, R. Sztencel, Rachunek prawdopodsiwea dla prawie kalego, Script,
Warszawa 2002.
[2] A. Papoulis, Prawdopodolfistwo, zmienne losowe i procesy stochastyczne, VWMarszawa

1972.

[3] H. Jasiulewicz, W. Kordecki, Rachunek prawdopodadti®a i statystyka matematyczna.
Przyktady i zadania, Oficyna Wydawnicza GiS, Wrac001.

[4] A. Plucinska, E. Pludiski, Probabilistyka, WNT, Warszawa 2006.

[5] W. Krysicki, J. Bartos, W. Dyczka, K. Krolikowskll. Wasilewski, Rachunek
prawdopodobigstwa i statystyka matematyczna w zadaniach, AzRAWN, Warszawa 2007,.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] D. Bobrowski, Probabilistyka w zastosowaniach téctmych, PWN, Warszawa 1986.

[2] A. A. Borowkow, Rachunek prawdopodobstwa, PWN, Warszawa 1975.

[3] W. Feller, Wsgp do rachunku prawdopodolswa, T. |, PWN, Warszawa 2006.

[4] M. Fisz, Rachunek prawdopodoh#twa i statystyka matematyczna, PWN, Warszawa 1967.

[5] T. Inglot, T. Ledwina, Z. Ltawniczak, Materiaty dwiczea z rachunku prawdopodoltigtwa i
statystyki matematycznej, Wydawnictwo Politechikioctawskiej, Wroctaw 1984.

[6] J. Jakubowski, R. Sztencel, Wstdo teorii prawdopodobistwa, Script, Warszawa 2001.

[7] W. Kordecki, Rachunek prawdopodobééwa i statystyka matematyczna. Definicje,
twierdzenia, wzory, Oficyna Wydawnicza GiS, Wrocta@02.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI' E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr hab. inz. Agnieszka Jurlewicz,Agnieszka.Jurlewicz@pwr.edu.pl




Rachunek prawdopodobigistwa
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i robotyka, Elektronika, Informatyka, Te lekomunikacja, Teleinformatyka

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Przedmiotowy

Odniesienie przedmiotowego efektu do
efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla

Cele przedmiotu

Tresci

Numer narzedzia

efekt ksztatcenia kierunku studiéw i specjalndici (o ile dotyczy) programowe dydaktycznego
PEK_W01 KlA'R—&’Vlg‘éL'i%NE&A,—KVi’PI\fF'_'(V%LN—WO“ c1, c2 Wyl- Wy8 N1, N2
PEK_W02 KlA'R—}l’vlg‘éL'itvE&A,—KVi’m;ﬁ&N—WO4 c2 Wy4 — Wy6 N1, N2
PEK_WO03 KlAIR_gQ;ELli:\L/E&A:—KVi/% Ié_l<vi\l/'l(;I4N_W04 C1, C2 Wyl- Wy8 N1, N2, N3
PEK_KO01 KlAIR_KliQFZéIi(_ 1KEOK2',AR'§?NZI,:E}ig|2N_K02, C1, C2 Wyl- Wy8 N1, N2, N3
PEK_KO02 K1AIR_KO02, KIEKA_KO02, K1TIN_KO02, C1, C2 Wy1- Wy8 N1 N2, N3

K1TEL_KO02, K1INF_K02
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Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Cyfrowe przetwarzanie obrazéw i sygnatow
Nazwa w ¢zyku angielskimDigital image and signal processing
Kierunek studiéwAutomatyka i Robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuAREKO009
Grupa kurs6wTAK

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projektf  Seminarium
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 15
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 60
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na
na ocere ocere
Dla grupy kurséw zaznacéykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 4
Liczba punktow odpowiadaga zagciom ) 2
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktow ECTS odpowiadap
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 2 2
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH KOMPETENCJI
K1AIR_WO01
K1AIR_ W02
K1AIR_WO03
K1AIR_WO04
K1AIR_W15
K1AIR_U08
K1AIR_UO09

NookwNE

\

CELE PRZEDMIOTU
C1l. Zdobycie wiedzy o podstawowych zagadnieniadfowyego przetwarzania
obrazow i sygnatéw
C2. Zdobycie wiedzy na temat pobierania iguaego przetwarzania obrazow
C3. Zdobycie wiedzy na temat segmentacji obra@ydzielania cech i obiektow)
C4. Zdobycie wiedzy o metodach opisywania widsnobiektow na podstawie obrazéw
C5. Zdobycie umiegnaosci badania metod przetwarzania obrazéw na rzecryetigprzyktadach
C6. Zdobycie umiejnaosci budowania procedur przetwarzania obrazéw z ghace
elementarnych
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PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktora zaligia kurs

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 - rozumie zagadnienia dotyocz probkowania i kwantyzacji sygnatéw (obrazow)
PEK W02 — zna podstawowe metody ¢pstego przetwarzania obrazow

PEK_WO03- zna podstawowe metody segmentacji obréagezielania cech i obiektow)
PEK_WO04 — rozumie metody widmowej analizy sygnat@hlrazéw

PEK W05 - zna wybrane metody kodowania ksztattakabdw na obrazach

PEK_WO06 — zna wybrane metody ofemia potaenia i orientacji obiektow na obrazach
PEK_WO07 — ma rozeznanie w zakresie metod analiiyymiarowej obrazéw

PEK _WO08 — ma rozeznanie w zakresie metod analialyu w sekwencji obrazow

z zakresu umigfnosci:

PEK UO1 — potrafi postugiwasie narzdziami programowymi do analizy obrazéw
PEK_UO02 — potrafi badametody przetwarzania obrazéw na rzeczywistychksaziach
PEK_UO03 — potrafi budowaprocedury przetwarzania obrazoéw z procedur
elementarnych

PEK _UO04 — potrafi dobietgparametry procedur przetwarzania obrazéw

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaj¢ — wyktad ;:;Z:
Wyl Cyfrowe przetwarzanie obrazéw i sygnatow -epst 2
Wy?2 Akwizycja obrazow (fotometria, optyka) 2
Wy3 Dyskretyzacja i kwantyzacja 2
Wy4 Operacje histogramowe, maciegsisdztwa, transformacje punktowe 2
Wy5 Transformacje globalne (Fourier) 2
Wy6 Transformacje lokalne (operatory liniowe i nieline) 2
Wy7 Sprztowa realizacja transformacji lokalnych 2
Wy8 Progowanie - globalna metoda segmentacji 2
Wy9 Lokalne operatory krasdzi (gradient, Laplace) 2
Wy10 Aproksymacja kragdzi (transformacja Hougha), Operator Canny 2
Wyll Operacje morfologiczne (kontur, szkielet, domkie, otwarcie) 2
Wy12 Parametryzacja obiektow (momenty geometryczne) 2
Wy13 Stereowizja dwukamerowa 2
Wyl4 Analiza ruchu 2
Wy15 Podsumowanie kursu 2
Suma godzin 30
Forma zaj¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie BHP, program z@j 1
Lal Harpia $rodowisko programowe do przetwarzania obrazoéw 2
La3 Dyskretyzacja i kwantyzacja 2
Lad Histogram i transformacje punktowe 2
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La5 Transformacje globalne (DFT) 2
La6 Filtry i transformacje lokalne 2
La7 Progowanie i operatory kradzi 2
La8 Operacje morfologiczne 2

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyklad tradycyjny

Cwiczenia laboratoryjne

Konsultacje

Praca wtasnha — samodzielne studia literaturowe

PownhpE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie Sposéb ocen niecia
semestru), P — podsumowci Numer efektu ksztatcenia P y aggnie
. efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)
F1 PEK_WO01+ PEK_WO08; Kartkowki, kolokwium
. ) Wykonanieéwiczen
F2 PEK_U01+ PEK_U04 laboratoryjnych

P=0,5*F1+0,5*F2
Ocena z przedmiotu je§tedng wazomg ocen ze wszystkich form realizowanych w ramaclegnzotu.
Wymagane jest uzyskanie oceny pozytywnejzkaformy.

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEELNIAACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Gonzales R., Woods R., Digital Image ProcessingntRre-Hall, New Jersey, 2002

[2] Pavlidis T., Grafika i przetwarzanie obrazOwNW, Warszawa, 1987

[3] Skarbek W., Metody reprezentacji obrazow cyfyoty, PLJ, Warszawa, 1993

[4] Tadeusiewicz R., Korohoda P., Komputerowa awaalliprzetwarzanie obrazéw, FPT, Krakdw, 199
[5] Wnuk M., Materiaty do wyktadu http://rab.ict.pwvroc.pl/~mw/Docs/arek00009.html

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1] Bradski G., Kaehler A., Learning OpenCV, O'ReiCambridge, 2008

[2] Stranneby D., Cyfrowe przetwarzanie sygnalBwC, Warszawa, 2004

[3] Wiatr K., Akceleracja obliczen w systemach yyiggch, WNT, Warszawa 2003
[4] Program zaj¢ laboratoryjnych http://rab.ict.pwr.wroc.pl/~mw#ébcpos.html

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Marek Wnuk, 71 320 2741; marek.wnuk@pwr.edu.pl
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Cyfrowe przetwarzanie obrazéw i sygnatow
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci .
4 . . przed- narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku| " ° programowe
o o miotu dydakty-cznegd
studiow i specjalri
PEK_W01 K1AIR_W15, K1AIR_W29 | C1, C2 Wyl-Wy3 1,34
PEK_W02 K1AIR_W15, K1AIR_W29 | C1, C2 Wy4-Wy7 1,34
PEK_WO03 K1AIR_W29 C3 | Wy8-Wyl0 1,3,4
PEK_W04 K1AIR_W15, K1AIR_W29 Cc2 Wy5 1,34
PEK_WO05 K1AIR_W29 C4 Wy12 1,34
PEK_WO06 K1AIR_W29 C4 Wy12 1,3,4
PEK_WO07 K1AIR_W29 C4 Wy13 1,34
PEK_W08 K1AIR_W29 C4 Wyl4 1,34
PEK_UO01 K1AIR_UO08, K1AIR_U11 | C5,C6 Lal-La8 2,34
PEK_UO02 K1AIR_U11, K1AIR_U31 | C5,C6 Lal-La8 2,3,4
PEK_UO03 K1AIR_U11,K1AIR_U31 | C5,Cp Lal-La8 2,3,4
K1AIR_U11, K1AIR_U14,
PEK_U04 KIAIR U31 C5,C6| Lal-La8 2,3,4
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WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w jzyku polskim:

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jzyku angielskim:

Kierunek studiéw:

Stopien studiéw i forma:
Rodzaj przedmiotu:
Kod przedmiotu:

Grupa kursow:

Etyka inzynierska

Engineering Ethics

Automatyka i robotyka, Elektroni ka,
Telekomunikacja, Informatyka, Teleinformatyka
| stopien, stacjonarna

obownzkowy, ogolnouczelniany

PSEWO001

NIE

Wyktad

Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariu

m

Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)

15

Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta
(CNPS)

30

Forma zaliczenia

Zaliczenie
na ocemn

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS

w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego

kontaktu (BK)

0.5

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1: Zdobycie przez studentow elementarnej wiedetyki ogolnej i zawodowej;
C2: Uksztattowanie wrdiwosci na dylematy moralne w pracyzyniera;

C3: Zapoznanie studentéw z kodeksami etykyirerskiej.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01: Po zakiczeniu kursu student ma wiedniezledng do rozumienia etyczno-spoteczny
uwarunkowa dziatalngci inzynierskiej, takich jak: filozoficzny namyst nadagt techniki i konkretne
rozstrzygngcia na gruncie ,warticiowania techniki” {fechnology assessmégnt

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad Liczba godzin

Wyl Etyka jako dyscyplina filozoficzna 1
Wy2 | Gtéwne szkoly metaetyczne 1
Wy3 | Problem sumienia 1
Wy4 Podstawowe pefia etyczne — problem uzasadnienia norm etycznych 1
Wy5 Sposoby uzasadnienia horm w etykach deontologid¢enyc 1
Wy6 Sposoby uzasadnienia norm w etyce utylitarystycznyc 1
Wy7 | Problemy dziatalnii technicznej 1
Wy8 | Determinizm techniczny wwietle sporu o maiwo$¢ wolnosci 1
Wy9 | Elementy socjologii zawodu 1
Wy10 | Status etyki izynierskiej 1
Wy11 | Problem odpowiedzialdo zawodowej igyniera 1
Wy12 | Etyczna ocena wdrania nowych technologii (TA) 1
Wy13 | Struktura i funkcja kodeksowzynierskiej etyki zawodowej 1
Wy14 | Prezentacja wybranychzimierskich kodekséw etycznych cz. 1.
Wy15 | Prezentacja wybranychzimierskich kodekséw etycznych cz. 2. 1

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Prezentacja multimedialna
N2. Wyktad informacyjny
N3. Dyskusja

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

| Oceny (F — formuca (w | Numer efektu | Spos6b ocenyagsiiccia efektu ksztatcenia




trakcie semestru), P — ksztalcenia
podsumowujca (na
koniec semestru)

P

PEK_WO0L1: Kolokwium pisemne z materiatu wyktadow

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

1)
2)

3)
4)
5)

6)

7
8)

9)

10) Kiepas A.,Czlowiek — technika srodowisko: cziowiek wspotczesny wobec wyzkaica

11) Kiepas A.,Cziowiek wobec dylematow filozofii technikatowice 2000.

12) Kiepas A.,Nauka — technika — kultura: studium z zakresu difiotechnikj Katowice 1984.
13) Ossowska M.Normy moralne. Préba systematyzadjlarszawa 2003.

14) Postman N.Technolpol: triumf techniki nad kultgr Warszawa 1995.

15) Styczer T., Wprowadzenie do etyKiublin 1993.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

Agazzi E.,Dobro, zlo i naukattum. E. Kaluszyska, Warszawa 1997.
Anzenbacher A. Wprowadzenie do etyk2008.

Birnbacher D.Odpowiedzialné’ za przyszte pokoleni&rakow 1999.

Chyrowicz B. [red.]Etyka i technika w poszukiwaniu ludzkiej doskos@jd_ublin 2004.
Galewicz W. [red.]Moralnas¢ i profesjonalizm. Spér o pozycetyk zawodowychKrakow
2010.

Gasparski W.Dobro, zto i technika[w:] Problemy etyczne technikinstytut Probleméy
Wspotczesnej Cywilizacji, Warszawa 1999, s. 17-26.

Gasparski W.Dobro, zto i technika,Zagadnienia Naukoznawstwa” 1999 nr 3-4, s. 386-3
Gockowski J. Piga K., Etyka zawodowa ludzi naykiVroctaw 1991.

Jonas H.,Zasada odpowiedzialgoi. Etyka dla cywilizacji technologiczneftum. M.
Klimowicz, Krakow 1996.

wieky Katowice 1999.

1) Bober, W. J.,Powinng¢ w swiecie cyfrowym: etyka komputerowawietle
wspotczesnej filozofii moralne?008.

2) Kotarbinski T., Dzieta wszystkie. Prakseologfassolineum 2003.
3) Lisak M. Elementy etyki w zawodzie architekta, 2006

4) Stowinski B., Podstawy sprawnego dziatanigoszalin 2007.
5) Soltysiak G.Kodeksy etyczne w Polsdéarszawa 2006.

6) Sutek M., Swiniarski J.,Etyka jako filozofia dobrego dziatania zawodowsg
Warszawa 2001.

7) Slipko T., Zarys etyki ogélngjKrakow 2004.

8) Slipko T., Zarys etyki szczeg6towejl: Etyka osobowa.2: Etyka spotecznaKrakow

2005.
9) Wawszczak, W.,Humanizacja laynieréw ,Forum Akademickie” nr 9, wrzesie
2003, s. 38-40.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr Krzysztof Serafin, krzysztof.serafin@pwr.wroc.pl

go



MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Etyka inzynierska
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA W ZAKRESIE NAUK TECHNICZNYCH

Odniesienie przedmiotowego efektu dg

Przedmiotowy efekt| efektéw ksztalcenia zdefiniowanych dig . Tresci Numer_
. - I . L Cele przedmiotu narzedzia
ksztatcenia kierunku studiow i specjalnasci (o ile programowe
dydaktycznego
dotyczy)
(wiedza) T1A_WO8: T2A_ W08 C1,C2,C3 | Wyl-wyi$ N1, N3

PEK_HUM W08
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Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Sterowanie procesami ggtymi
Nazwa w ¢zyku angielskimControl of continuous-time processes
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuAREK013
Grupa kurs6wTAK

m

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariy
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 15 30
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 30 60
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocer na ocer
Dla grupy kurséw zaznacéykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom i 2
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 1 2
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_ W23
K1AIR_U24

CELE PRZEDMIOTU

Cl. Nabycie wiedzy z zakresu metod wyboru strukturyadld¢t regulacji i ustawiani
regulatoréw na podstawie danych pomiarowych.

C2. Nabycie umiegnosci biegtego postugiwania gifunkcjami pakietéw ‘Control System
‘System Identification’, ‘Signal Processing’, ‘FuzzControl, programu Matlab ors
edytorem Simulink, do symulacji systeméw dynamieiny

C3. Nabycie umiefnaosci formalnego opisu systemow o zémej strukturze patzen.

C4. Nabycie umietnosci projektowania prostych, paednich i bezpé&rednich ukladow
regulacji adaptacyjnej oraz odpornej, dla obiektdigstacjonarnych, z wykorzystanie
rekurencyjnej metody bdlu predykciji.

C5. Nabycie umiefnosci projektowania regulatorow dyskretnych dla obdsktz czasen
ciagtym.

C6. Nabycie wiedzy z zakresu zastosowaiki rozmytej w teorii sterowania.

C7. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu sterowanselopoziomowega
(hierarchicznego) metgdiekompozycji i koordynaciji.

1Z

m

1




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna struktgmuktadu automatycznej regulacji

PEK W02 - zna typowe kryteria oceny jagioregulacji i metody ustawiania regulatoréw PID

PEK W03 — zna koncepcpdsredniego i bezpmedniego algorytmu sterowania adaptacyjnego
metod biedu predykcji dla obiektow niestacjonarnych orazpjgych w obecngri zakiécé

PEK_ W04 - zna struktury uktadow sterowania odpoorntggu MFC i ich wlasnéi

PEK_ W05 - zna pegie impulsatora i ekstrapolatora oraz metody ptoj@knia dyskretnych uktadé
regulacji dla obiektéw z czasemyglym

PEK_WO06 — zna metody formalnego opisu systemoveozorkej strukturze patzen

PEK W07 — zna podstawy logiki rozmytej oraz zasazgtania regulatoréw rozmytych

PEK_WO08 — ma podstawawwiedz z zakresu sterowania wielopoziomowego z wagstwaptacji
optymalizacji i sterowania bezfgredniego

Z zakresu umiejnosci:
PEK _UO01 — umie biegle postugiwasic wybranymi ‘toolboxami’ programu Matlab oraz nakigg
Simulink w celu symulacji ztmnych uktadéw sterowania

PEK_UO02 — umie programowadzw. m-skrypty, spoegdza charakterystyki symulowanych systemp

I wizualizowa ich dziatanie

PEK UO03 — umie dokortakonwersji opisu obiektu dynamicznego nagimosta

PEK_UO04 — umie opisasystem o zioonej strukturze patzer w sposob formalny, zidentyfikowsa
jego parametry na podstawie pomiaréw i przeprowasizinulacg

PEK _UO5 — umie opracowasterownik dyskretny dla obiektu z czaseggim

PEK_UO6 — umie zdekomponowaadanie sterowania na warstwy i koordynéwdziatania w
poszczegoblnych warstwach

PEK _UO7 — umie dowolnie ksztattowaharakterystyk regulatora za pomactzw. tablic sterowa
(look-up tables), lub zayciem metod rozmywania

z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO1 — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn
analizy,

PEK K02 — rozumie koniecz® samoksztalcenia oraz rozwijania zddlciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i unatepsci,

oraz

W

=

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wykiad ;';;;i
Wyl Opisy obiektéw dynamicznych, réwnania stanu 1
Wy2 Sterowalnét i obserwowalnéc 1
Wy3 Sprzzenia zwrotne, przesuwanie biegunéw 1
Wy4 Sterowanie optymalne, typowe zadania i metody 1
Wy5 Uktady z regulatorem P, Pl oraz PID 1
Wy6 Kryteria jakdci regulaciji
Wy7 Sterowanie dyskretne procesemgbim (impulsowe i odcinkami state) 1
Wy8 Sterowanie adaptacyjne 1
Wy9 Metoda b¢du predykciji 1
Wy10 Sterowanie odporne, uklady typu MFC 1
Wyll Sterowanie rozmyte 1
Wy12 Systemy o ztmnej strukturze 1
Wy13 Sterowanie wielopoziomowe 1




w14 Przyktadowe zastosowania 1
Wy15 Podsumowanie 1
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Wprowadzenie, sprawy organizacyjne, szkolenie BHP 2
La2 Charakterystyki czasowe liniowych obiektéw dynamigzh 2
La3 Charakterystyki agstotliwosciowe liniowych obiektéw dynamicznych 2
La4 Systemy szeregowe, rownolegte i ze speniem zwrotnym, stabilr$é 2
La5 Uktady regulacji z regulatorem P, Pl oraz PID. Dobastaw regulatorow 2
La6 Impulsator i ekstrapolator. Sterowanie dyskretrecesem cigtym 2
La7 Obiekty niestacjonarne, sterowanie adaptacyjne
La8 Metoda bédu predykcji 2
La9 Systemy o ztoonej strukturze 2
Lal0 Sterowanie wielopoziomowe (hierarchiczne) 2
Lall Sterowanie odporne, struktury typu MFC 2
Lal2 Sterowanie rozmyte 2
Lal3 Tablice sterowa (look-up tables) 2
Lal4 Regulatory nieliniowe 2
Lal5 Podsumowanie, przyktady praktyczne 2
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
2. Cwiczenia laboratoryjne
3. Konsultacje
4. Praca wilasna — przygotowanie déwiczea laboratoryjnych, opracowywanie wyniko
sprawozdania
5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowamieotbkwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia Numer efektu ksztatcenial
(na koniec semestru)

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

PEK UO1:+ PEK UO7 Sprawdziany pisemne,
3 o obserwacja wykonywaniéwiczen,

F1 _
PEK_KO1+ PEK_K02 pisemne sprawozdaniawiczen,

F2 PEK_WO01+ PEK_WO08 Kolokwium pisemne (test)

P =0,6*F1 + 0,4*F2, przy warunku koniecznym F1>2.0

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Findeisen W., Wielopoziomowe uktady sterowamtdyN, Warszawa, 1974.

[2] Greblicki W., Podstawy automatyki, Ofic. WydolPWroc., 2006.

[3] Kaczorek T., Teoria sterowania i systeméw, TPWN, Warszawa, 1999.

[4] Kulikowski R., Sterowanie w wielkich systemadNT, Warszawa, 1970.

[5] Lysakowska B., Mzyk G., Komputerowa symulacldadéw automatycznej regulacji w
srodowisku Matlab/Simulink, Ofic.Wyd. Pol.Wroc., 220




LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Amborski K., Marusak A., Teoria sterowaniacwiczeniach, PWN, Warszawa, 1978.

[2] Kaczorek T., Teoria wielowymiarowych uktadoéwrdymicznych liniowych, WNT, Warszawa,
1983.

[3] Ogata K., Metody przestrzeni standéw w teoiretvania; WNT, Warszawa, 1974.
[4] Pelczewski W., Teoria sterowania.a@le stacjonarne uktady liniowe, WNT, Warszawa, 1980

[5] Tatjewski P., Sterowanie zaawansowane obielgmemystowych, Wyd. Exit, Warszawa, 2002

[6] Zalewski A., Cegieta R., Matlab - obliczeniameryczne i ich zastosowania, Wyd. Nakom,
Pozna, 1997.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI_E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Grzegorz Mzyk, 71 320 32 7drzegorz.mzyk@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Sterowanie procesami cigtymi
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

_ Odniesienie prgedmiotoweg_c Cele . Nume_r
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku ﬁ:lzciﬂ programowe| dydakty-
studiow i specjalrézi cznego
PEK_W01 K1 W24 C1, C2 Wyl.Wy6 1,35
PEK_W02 K1_W24 C1, C2 Wyl.Wy6 1,35
PEK_WO03 K1 W24 C4 Wy8, Wy9 1,35
PEK_W04 K1 W24 C4 | Wyl10, Wyl4 1,35
PEK_WO05 K1_W24 C5 | Wy7, Wyl4 1,35
PEK_WO06 K1 W24 C3 | Wyl2, Wyls 1,3,5
PEK_WO07 K1 W24 C6 | Wyl1, Wyl4 1,35
PEK_W08 K1_W24 C7 | Wyl13, Wy14 1,35
PEK UO1 K1 U25 C1,Cp Lal..lals 2,34
PEK UO02 K1 U25 C1,Cp Lal..lals 2,34
PEK UO03 K1 U25 C1 Lal.La3 2,3,4
PEK U04 K1 U25 C3,C#t La8, La9 2,3,4
PEK_UO05 K1 U25 C5 La6 2,34
PEK_UO06 K1_U25 C7 Lal0 2,34
PEK_UO07 K1 _U25 C6 Lal2, Lal3 2,34
K1 K01 Wyl+Wyl5
PEK_KO01, PEK_K02 LZl+La>:/LS 1,2,3,4,5
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Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Mechanika analityczna
Nazwa w ¢zyku angielskimAnalytic mechanics
Kierunek studiéwAutomatyka i Robotyka
Stopier studidéw i formal stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuAREK002
Grupa kursOwTAK

Wyktad Cwiczenia | Laborat| Projekt Seminarium
orium
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 15
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 40 50

studenta (CNPS)

Zaliczenie | Zaliczenie
na ocere na ocere

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczykurs

koncowy (X) X

Liczba punktéw ECTS 3

Liczba punktow odpowiadaga zagciom ) 1
o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 1 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
K1AIR_WO01, K1AIR_WO02, K1IAIR_WO03, K1AIR_W04, K1AIR_\W5, K1AIR_WO06,
K1AIR_ W11

\

CELE PRZEDMIOTU
C1l. Zdobycie wiedzy o0 metodach matematycznychuwpichu
C2. Poznanie podstawowych pdj metod mechaniki newtonowskiej, lagamwskiej i hamiltonowskiej
C3. Zdobycie wiedzy na temat modeli kinematyki ndgniki uktadow z wzami
C4. Zdobycie rozeznania w zakresie analitycznyetooh mechaniki unidiwiajacego korzystanie
literatury
C5. Zapoznanie giz sylwetkami twércow mechaniki analitycznej

N




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktéra zaligia kurs

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna metody metody matematyczne opisunidiyki ruchu

PEK W02 — zna metody matematyczne opisu dynamdtiu

PEK_WO03 - zna formalizm dynamiki newtonowskiej

PEK_WO04 — zna formalizm dynamiki lagramwskiej

PEK_WO05 - zna formalizm mechaniki hamiltonowskiej

PEK_WO06 — zna metody opisu i analizy kinematykadkw z wezami

PEK_WO07 — zna metody opisu dynamiki uktadéw zaami

PEK W08 - zna nagdzia do tworzenia modeli matematycznych uktadovomatyki i robotyki
PEK_WO09 — rozumie inspiracje z dziedziny mechadi&irozwoju matematyki i teorii sterowania

z zakresu umiefnosci:

PEK_UO1 — potrafi postugiwasic narzdziami analizy kinematyki i dynamiki ruchu

PEK_UO02 — potrafi stworZymodel dynamiki uktadu w w ramach formalizmu lagm@anskiego

PEK _UO03 — potrafi stworzymodel dynamiki ukladu w w ramach formalizmu haonitbwskiego

PEK _UO04 — potrafi zbudowamodel kinematyki uktadu z wiami jako uktadu sterowania

PEK_UOS5 — potrafi stworZymodel dynamiki uktadu z wzami

PEK_UO6 — potrafi rozvaza¢ przyktadowe zadania z dziedziny modelowania ukdadtomatyki i
robotyki

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01 — ma&wiadoma¢ znaczenia wyszukiwania informacji oraz jej krytyeganalizy

PEK_KO02 — potrafi ocenéaargumenty, racjonalnie ttumaczy uzasadni& wtasny punkt widzenia
wykorzystaniem wiedzy przedmiotowej

PEK KO3 — rozumie proces gromadzenia wiedzy nagkewobszarze mechaniki

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaj¢ — wyktad ;':;;i
Wyl Mechanika newtonowska 2
Wy?2 Ped, moment pdu, energia, zasady zachowania
Wy3 Kinematyka ciata sztywnego 2
Wy4,5 Elementy rachunku wariacyjnego 4
Wy6,7 Mechanika lagraowska 4
Wy8 Interpretacja geometryczna rownaichu: metryka Riemanna 2
Wy9,10 Mechanika hamiltonowska 4
Wyl1l Wiezy holonomiczne i nieholonomiczne 2
Wy12 Kinematyka ukltadow z wzami 2
Wy13 Dynamika uktadow z wizami 2
Wy14 Przyktady z dziedziny automatyki i robotyki 2
Wy15 Kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 30
Forma zaj¢ — cwiczenia Liczba
Godzin
Cwil Prawa Keplera ruchu planet 2




Cw2 Zagadnienie p&eigu i brachistochrony 2
¢w3,4 Lagranowskie modele dynamiki 4
Cw5s Hamiltonowskie modele dynamiki 2
Cw6,7 | Modele uktadow z wizami 4
cw8 Kolokwium 1
Suma godzin 15
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyklad tradycyjny

2. Cwiczenia obliczeniowe

3. Konsultacje

4. Praca wlasna — rozgdywanie przyktadowych zada

5. Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie

Sposbb oceny aginiccia

semestru), R— podsumowoca Numer efektu ksztalcenia efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)
F1 PEK_ W01+ PEK WOQ09; kolokwium
E2 PEK _WO01+ PEK_WO0G9; aktywnas¢ naé\_/viczeniach,
PEK_UO01+ PEK_UQG6; kolokwium

P=0.4*F1+0.6*F2

Uwaga: warunkiem koniecznym dopuszczenia do kolakw{F1) jest uzyskanie oceny co
najmniej dst w ramach F2.

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEELNIAACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] W. Rubinowicz, W. Krélikowski: ,Mechanika teoretyza’, PWN, W-wa, 1995.

[2] G. Gutowski: ,Mechanika analityczna”, PWN, W-wE71.

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1] K. Tcha et al.: "Manipulatory i roboty mobilne: modeleapbwanie ruchu, sterowanie", Aka

Oficyna Wyd. PLJ., W-wa, 2000.

[2] W. I Arnold: ,Metody matematyczne mechaniki klasyey, PWN, W-wa, 1981.
[3] I. M. Gelfand, S. SW. Fomin: ,Rachunek wariggy, PWN, W-wa, 1979.

ad.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Tcha, 71 320 3271, krzysztof.tchon@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Mechanika analityczna
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowegc Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci .
4 . . przed- narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku| " ° programowe
o o miotu dydakty-cznegq
studiow i specjalri
PEK_W01 K1AIR_W22, K1AIR_W28 C1 W)\//%/;/\{\éy& 1,3,45
Wyl, Wy6,7,
PEK_W02 K1AIR_W22, K1AIR_W?28 Cl| Wy9,10, 1,3,45
Wy13
PEK_WO03 K1AIR_W22 C2,C5 Wyl,2 1,3,45
PEK_WO04 K1AIR_W22, K1AIR_W28 CSZ&ZS Wy6,7,8 1,3,45
PEK_WO05 K1AIR_W22, K1AIR_W28 CSZ(’:S Wy9,10 1,3,45
K1AIR_W22, K1AIR_W?28,
PEK_WO06 S2ARR W01, S2ARR W03 C3 Wyl11,12 13,45
K1AIR_W22, K1AIR_W?28, c3
PEK_WO07 S2ARR_WO01, S2ARR_W02 ca (':5 Wy13 1,3,45
S2ARR_W05 '
K1AIR_W22, K1AIR_W?28, c1
PEK_W08 S2ARR_WO01, S2ARR_WO02 c2 (':3 Wyl4 1,3,45
S2ARR_W05 '
K1AIR_W22, K2AIR_WO06,
PEK_WO09 K2AIR_ W07, K2AIR W08 C1-C5| Wyl-Wyl5 1,3,45
PEK_Uo01 K1AIR_U23, K1AIR_U29 Cgl(':4 Cwi-Cws 2,3,4
PEK_UO02 K1AIR_U23, K1AIR_U29 | C2,C4 (w34 2,34
PEK_UO03 K1AIR_U23 Cc2,C4  Cws 2,34
C1, .
PEK_U04 K1AIR_U23, K1AIR_U29 C3. C4 Cwe,7 2,34
PEK_UO05 K1AIR_U23, K1AIR_U29 Cc3,c4  Cws,7 2,34
PEK_UO06 K1AIR_U23, K1AIR_U29 L Cwi1-Cws 2,34
C2,C3
K1AIR_W22, K1AIR_W28 WYL-WVI5
PEK_KO01-PEK_KO03 K2AIR_W06, K2AIR_W07, | C4, C5 C)\l/vl-C?//VS ' 1,235
K2AIR_W08




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:SCR-Systemy Operacyjne
Nazwa w ¢zyku angielskimOperating Systems
Kierunek studiéwAutomatyka i Robotyka
Stopier studiéw i formal stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuobowiazkowy
Kod przedmiotuAREKO015
Grupa kursOwTAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratoriun Projekt| Seminariu

m

Liczba godzin zai 15 30
zorganizowanych w
Uczelni (ZzZU)

Liczba godzin catkowitego 30 60

nakladu pracy studenta

(CNPS)

Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na
na oceg ocerg

Dla grupy kurséw X

zaznaczy kurs kaicowy

(X)

Liczba punktow ECTS 3

w tym liczba punktow| 2

odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

—

w tym liczba punktéw ECTS 1 2
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
1. K1AIR_ W09
2. K1AIR_ W17
3. K1AIR_U09

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie wiedzy o ogolnej organizaciji, funkcjachechanizmach systemoéw
operacyjnych
C2. Nabycie wiedzy o mechanizmach wspathmci proceséw i komunikaciji
miedzyprocesowej w systemach operacyjnych
C3. Nabycie wiedzy o mechanizmach tworzenia i afishatkow oraz ich synchronizacji w
systemach operacyjnych
C4. Nabycie wiedzy o funkcjach i mechanizmach aofistzasu w systemach operacyjnyc
oraz zagadnieniach szeregowania dla aplikacji czaestzywistego
C5. Nabycie wiedzy o funkcjonowaniu i algorytmaamnpeci w systemach operacyjnych
C6. Nabycie wiedzy o funkcjonowaniu i algorytmagistemow wejcia/wyjscia w
systemach operacyjnych

=~

C7. Nabycie wiedzy o funkcjonowaniu i algorytmagistemow plikbw w systemach




operacyjnych
C8. Nabycie praktycznej umignosci badania mechanizmoéw i podsystemoéw w systema
operacyjnych
C9. Nabycie praktycznej umignosci programowania z wykorzystaniem mechanizméw
systemu operacyjnego, w szczegaéhiavspotbienaosci, komunikacji m¢dzyprocesoweyj, i
synchronizacji

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 — zna ogo6inbudowe i ustugi systemow operacyjnych
PEK_WO02 — zna mechanizmy obstugi procesdw w systhroperacyjnych
PEK_WO03 — zna mechanizmy tworzenia i obstugikéw w systemach operacyjnych
PEK_WO04 — zna mechanizmy kontroli czasu w systenog@enacyjnych
PEK_WO05 — zna podstawowe algorytmy szeregowanianzadsystemach operacyjnych
PEK_WO06 — rozumie obstggpameci RAM przez system operacyjny i podstawowe

algorytmy
PEK_WO07 — zna podstawowe mechanizmysgiejwyjscia w systemach operacyjnych
PEK W08 — zna podstawowe mechanizmy systemow plikésystemach operacyjnych

Z zakresu umiegnosci:

PEK _UO1 - potrafi analizowgrae aplikacji w systemie operacyjnym

PEK UO02 — potrafi monitorowafunkcjonowanie okrdonych podsystemow systemu
operacyjnego

PEK _UO3 — potrafi tworzyaplikacje wykorzystujce mechanizmy systemu operacyjnego

w szczegOlnéci wspotbienaosci, komunikacji mé¢dzyprocesowej, i synchronizacii

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 — zna znaczenie standardow w r@zysvaniu probleméw informatycznych

PEK _KO02 — rozumie konieczdsamoksztatcenia oraz rozwijania zddiciado
samodzielnego stosowania posiadanej wiedzy i giniaci

TRESCI PROGRAMOWE

o, Liczba
Forma zaje¢ - wyktad godzin
Wyl System komputerowy: procesor, pafiurzadzenia wejcia/wyjscia. 1
Y IRolai funkcje systemodw operacyjnych. Przykltadoystemy operacyjne
Procesy: stany, tworzenie, i zgtizanie procesami. Sygnaty.
Wy2 A : 2
Komunikacja mgdzy procesami.
Wy3 Watki. Norma POSIX wtkow pthreads. Programowanie zyaiem 5

watkow. Mechanizmy synchronizaciji.

Wy4 | Pomiar czasu: funkcje czasu, zegary i timerggpipomiaru czasu. 2

Szeregowanie. Typy i algorytmy szeregowania. Wyrdaanie.

Wy5 Zakleszczenia i metody zapobiegania/usuwania. 2
Pamg¢: organizacja, zaszlzanie, ochrona pagti. Metody alokacji
Wy6 |,. . . . . . . 2
liniowej i stronicowanej. Parat wirtualna, zaspowanie stron.
Wv7 Systemy wejcia/wyjscia: obstuga urgdzen zewretrznych, funkcje 1/0, 5
y bezpdredni dosgp do pamgci, buforowanie. Macierze RAID.
Wy8 | Systemy plikow. Struktury, metody depti i operacje na plikach. 2

ch



Katalogi. Metody alokacji. Przyktadowe systemik@iv.

Suma godzin 15
Forma zajeé - laboratorium Liczba
godzin
Lal | Organizacja ze¢, wymagania, szkolenie BHP, szkolenie stanowiskowe. 1
La2 | Praca z interpreterem poléystemu UNIX. Pisanie skryptow. 3
La3 | Tworzenie i monitorowanie pracy procesow PO$Korytety. Kontrola 2
zasobow. Sygnaty.
La4 | Programowanie procesOw. Komunikacja przez potok 4
La5 | Programowanie procesow. Komunikacja przez pamspoln. 4
La6 | Tworzenie i badanie wtas§td watkbw PTHREAD. 2
La7 | Programowanie atkdw i mechanizmy synchronizacji. 4
La8 | Badanie mechanizméw czasowych (zegary i timery) 2
La9 | Algorytmy szeregowania 2
Lal0 | Metody przydziatu zasobow 6
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Zagcia laboratoryjne

N2. Konsultacje

N3. Praca wlasna — przygotowanie dogzdgboratoryjnych

N4. Praca wiasna — samodzielne studia i przygoten@dm kolokwium zaliczeniowego

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujca | Numer efektu ksztatcenia  Sposob oceny@gsiccia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru),
P — podsumowygfa

(na koniec semestru)

F1 PEK_WO01+ PEK_WO08 | Kolokwium pisemne

F2 PEK_U01+ PEK_UO03 Biezaca ocena wykonywanyalwiczen

P = 0,4*F1 + 0,6*F2 (do zaliczenia kursu zarowngakli F2 musz by¢ ocenami pozytywnymi)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] A.Silberschatz, P.B.Galvin, G.Gagne: Podstawy syéte operacyjnych, WNT
Warszawa 2005
[2] W.Stallings, Systemy operacyjne, PWN Warszawa 2006

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] A.S.Tanenbaum: Systemy operacyjne, Helion 2010
[2] M.Bach, Budowa systemu operacyjnego UNIX, WNT, V¥arga 1995

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Witold Paluszyiski, witold.paluszynski@pwr.edu.pl

[9%)



MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
SCR-Systemy Operacyjne
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele przedmiotu Tresci Numer
efekt efektoéw ksztalcenia zdefiniowanych dig programowe narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalnaici (o ile dydaktycznego
dotyczy)
PEK_WO01 K1AIR_ W34 CxC9 Wyl-Wy8 1,3,5
PEK_WO02 K1AIR_ W34 C1,C2 Wy2 1,3,5
PEK_WO03 K1AIR_ W34 C1,C3 Wy3 1,3,5
PEK_WO04 K1AIR_ W34 Cl1,C4 Wy4 1,3,5
PEK_WO05 K1AIR_ W34 C1 Wy5 1,3,5
PEK_WO06 K1AIR_ W34 C1,C5 Wy6 1,3,5
PEK_WO07 K1AIR_ W34 C1,C6 Wy7 1,3,5
PEK_WO08 K1AIR_ W34 C1,C7 Wy8 1,3,5
PEK_U01 K1AIR_U37 CxC9 Laz-Lal0 2,3,4
PEK_U02 K1AIR_U37 C1,C8 La2Lal0 2,34
PEK_U03 K1AIR_U37 C1,C9 La2Lal0 2,3,4
PEK_KO1 K1AIR_ W34, K1AIR_KO7 CiC4 Wyl-Wy8, 1,2,3,4,5
La2:Lal0

PEK_KO02 K1AIR_ W34, K1AIR_KO7 CxC9o Wyl-Wy8, 1,2,3,4,5

La2+Lal0




Zat. nr 4 do ZW 33/201

2

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Urzadzenia obiektowe automatyki
Nazwa w jzyku angielskim: Object devices of automatic contriosystems
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka
Specjalnaé¢:
Stopien studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: AREK004
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariu
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 30
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 90 90
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie

na ocere

Dla grupy kurséw zaznaczkurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 6
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom i 3
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadaja
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 2 3
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy z zakresu budowy czujnikow i zasachjaru zjawisk fizycznych.
C2. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu zasadgtatza i budowy rénego rodzajy
przemystowych urgdzer automatyki.

C3. Nabycie umiegnaosci konfiguracji przemystowych ugezen automatyki.

C4. Nabycie podstawowych umgaposci projektowania i tworzenia aplikacji SCADA d
stacji operatorskich i systeméw wizualizacji.

C5. Nabycie wiedzy w zakresie sposobéw zasilampadstawowych zasad zabezpieczg
przemystowych urgdzen automatyki.

C6. Nabycie podstawowych umggjosci programowania sterownika PLC w funk
koncentratora pomiarowego.

C7. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu standardéosobu komunikacji i wymian
informacji, przemystowych uszlzer automatyki.

C8. Nabycie podstawowych umgéposci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji

a
nia
Cji

y

h

technicznych, katalogéw firmowych, schematow tedbgicznych procesow przemystowya




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 — ma wiedzna temat budowy czujnikdw i zasady pomiaru zjaviskcznych

PEK W02 — ma wiedz na temat podstawowych zasad dziatania i budowsnego rodzajl
przemystowych urgdzer automatyki

PEK_W03 - ma wiedz pozwalajca na podstawie dokumentacji technicznej skonfiguko
urzadzenie wykorzystywane w przemystowych uktadaclomattyki

PEK W04 — ma wiedgz pozwalajca wykona prosty aplikace SCADA dla stacji operatorskiej IU
systemu wizualizacji

PEK_WO05 — ma wiedz na temat zasilania i podstawowych zasad zabezméx przemystowyc
urzadzen automatyki, w szczegoldo urzadzen wykonawczych

PEK_W06 — ma wiedz na temat podstawowych blokow funkcyjnych i opgpagch jezyka
drabinkowego.

PEK W07 - posiada wiedzz zakresu standardoéw pomiarowych analogowych irogyfch,
wykorzystywanych do wymiany sygnatldw pomiarowych mpgdzy przemystowym
urzadzeniami automatyki

PEK_WO08 — posiada podstawgpwiedz z zakresu standardow i zasad komunikaciji w trasis
szeregowej wykorzystywanej w przemystowychadezeniach automatyki

PEK_WO09 - posiada wiegpozwalajca odczytd schemat technologiczny procesu przemystowego.

z zakresu umietnosci:

PEK_UO1 — umie paktzy¢ uklad pomiarowy, ocedipoprawnéé wskazania zmierzone na tof
pomiarowym lub bezpgwednio na czujniku

PEK_UO02 — umie skonfigurowaurzadzenie przemystowe w oparciu o dokumengagrwisovy

PEK_UO03 — umie wykortaprost aplikacg SCADA dla stacji operatorskiej lub systemu wizaadiji,

PEK U04 - umie skonfigurowa sterownik PLC i regulator wielofunkcyjny (jednost
wielofunkcyjm), oprogramowate urzdzenia jako koncentratory sygnatéw pomiarowych
prosty uktad sterowania

PEK _UO5 — umie odczyéaschemat technologiczny procesu przemystowego

PEK _U06 — umie na podstawie dokumentacji techniczpeawidlowo podiczy¢ urzzdzenie
przemystowe do instalacji elektrycznej

PEK_UO7 — umie podtzy¢ urzadzenie w sieci transmisji szeregowej RS-485.

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczngj

analizy,
PEK K02 — rozumie koniecz&é® samoksztalcenia oraz rozwijania zdakiodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsci,

I

wa

b

=

mi

ze

lub

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;':;;i
Wyl Wprowadzenie, omowienie ogolnej struktury z nadrgym systemem 1
SCADA.
Czujniki pomiarowe i rone metody pomiaru podstawowych wiedkb
Wy 1,2 : 2
fizycznych.
Wy2 Czujniki pomiarowe, metody pomiaru beZpedniego i péredniego 1
Wy3 Sygnaty i standardy pomiarowe. 1
Wy3.4 Prze.tworniki pomiarowe i ugdzenia do przeksztatcania sygnatéw 3
' pomiarowych.
W-y 5,6 Urzadzenia i elementy pracige w sygnatowym standardzie cyfrowym 3

2



Zasady zasilania i zabezpieczaniagdeza przemystowych, zasady i

W-y 6,7 2

symbole stosowane na schematach elektrycznych.

Wy 7 Zasady i normy stosowane przy sp@izaniu schematow 1

y technologicznych procesu przemystowego.
Wy Urzadzenia — koncentratory sygnatéw. Sterownik PLCojemkcja w 5
y rozproszonym uktadzie sterowania.
Budowa i konfiguracja sterownika PLC. Metody progmavania
Wy 9 ; 2
sterownika PLC.
Podstawowe zasady i struktugzyka drabinkowego. Struktura payui i

Wy10 typy zmiennych w sterowniku PLC. Podstawowe funkegeczne 2

sterownika.

Wyll Elementy czasowe, liczniki, funkcje do magazynowamejestraciji 1

y (buforowania) danych w sterowniku PLC.
Wy11,12 Komunlkaqa I wymiana informacji przemystowych gulzea 5
automatyki.
Standardy transmisji szeregowej wykorzystywaneystesnach

Wy12,13 o . 2

akwizycji danych pomiarowych

Wy13,14 Systemy SCADA I panele operatorskie w rozproszookradzie 3

sterowania
Systemy bezpiecastwa. Przyktady automatycznych uktadéw
Wy15 zabezpieczagych na liniach produkcyjnych, hierarchia alarmow, 2
rejestracja alarmow i zdanzeprocedury, poziomy dagiu do systemow.
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
Godzin

Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjne. 2

La2 Whprowadzenie, oméwienie zaddaboratoryjnych, zapoznanie¢sstudentow Z 4
urzadzeniami i laboratoryjnymi modelami obiektow.

La3 Testy i pomiary czujnikéw i przetwornikéw pomiaroaty 4
La4 Testy uradzer pracugcych w sygnatowym standardzie cyfrowym. Zapoznanie 4
si¢ z elementami zasilagymi i zabezpieczagymi urzdzenia przemystowe.

La5 Konfigurowanie regulatora wielofunkcyjnego. Reatizazadania polegajego na
oprogramowaniu regulatora wielofunkcyjnego tak pbinit on rot koncentratora 4
sygnatéw pomiarowych

La6 Konfigurowanie sterownika. Realizacja zadania patgmgego na oprogramowaniu 4
sterownika PLC tak aby peit on gdkoncentratora sygnatéw pomiarowych

La7 Stacja operatorska w systemie wizualizacji SCADA.

La8 Konfiguracja i testy przetwornikbw pomiarowych. WGhomienie. stacj
operatorskie - aplikacji SCADA w pgitzeniu ze sterownikiem PLC i obiektem 4
laboratoryjnym.

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowaniedaaczen laboratoryjnych

3




N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotenadm kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowci Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

PEK_UO1+ PEK_U07 Odpowiedzi ustne,
- - obserwacja wykonywaniéwiczen,

F1 _
PEK_KO1+ PEK_K02 pisemne sprawozdaniawiczen,

F2 PEK_WO01+ PEK_WO09 Kolokwium pisemne

Jeeli F1>2.0i F1>2.0to P = 0,4*F1 + 0,6*F27¢dl F2=2.0 LUB F1=2.0 to P=2.0

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Nawrocki WaldemarRozproszone systemy pomiargiWKit., 2006

[2] Kasprzyk J.Programowanie sterownikow przemystowyiNT, Warszawa 2006

[3] Krzesaj-Janyszek Barbamomiary cinienia. Wybrane problemy konstrukcji i technolog
przyrzzdow

pomiarowychPIAP, Warszawa 2005

[4] Taler D., Sokotowski JRomiary cieplne (zy¢¢zkowe) w przemie, PAK 2006

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] Bolton W.: Programmable Logic Controlley&lsevier 2003

[2] Korytkowski JaceklUktady przetwornikow cyfrowo-analogowych najié, prgdu i
rezystancji oraz

metoda ich analizyPIAP Warszawa 2004

[3] Jakuszewski Ryszard,

Programowanie systemow Scada - iFix 4.Q PL

wydawca: Jacka Skalmierskiego, 2008

[4] Trybus L.:Regulatory wielofunkcyjn&NT, Warszawa 1992

Opracowania firmowe:
[1],GE INTELLIGENT PLATFORMS - PROFICY MACHINE EDITON, Inc., 2011

[2], GE INTELLIGENT PLATFORMS - 90-30, Inc., 2011
[2] Podrcznik InTouch. Wizualizacja. Invensys Systems,,|IA011

[3] SIPROM DR24. Graphic Configuration of the Médtnction Unit SIPART DR24. Manual.

SIEMENS. Issue 05/96
[4] SIPROM DR24. Handbuch. 6DR1125-8KB. Siemens ¥492.

Czasopisma:
[1] Pomiary Automatyka Kontrola
[2] Pomiary Automatyka i Robotyka

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI _E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Lower Michat, 71 320 29 68; michal.lower@pwr.wrdc.p

4



MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Urzadzenia obiektowe automatyki
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci narzdzia
4 - . przed-
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku mioty | Programowe dydakty-
studiow i specjalnéi cznego
K1AIR_W11,
PEK_WO01 KIAIR_ W25 C1 Wyl, Wy2, 1,35
K1AIR_W11, Wy3-Wy8,
PEK_WO02 K1AIR_ W25 C2 Wy15 1,35
K1AIR_W3,
PEK_WO03 K1AIR_ W25, C3 Wy3,Wy4, 1,35
K1AIR_ W26
PEK_W04 K1AIR_W27 Cc4 Wyl, 1,3,5
- - Wy13-Wy15, "
K1AIR_W10,
PEK_WO05 KIAIR_ W25 C5 Wy6, Wy7, 1,35
PEK_WO06 K1AIR_W26 C6 | Wy8-Wyl0, 1,35
PEK_WO07, K1AIR_ W25, c7 Wy02, 135
PEK_WO08 K1AIR_ W27 Wyl11-Wy13, ”
K1AIR_W10,
PEK_WO09 KIAIR_ W25 Cc8 Wy7 1,35
K1AIR-US5,
K1AIR_ U7, C4-5,
PEK_UO01 K1AIR-U10. C7-8 La3,La4,La8 1,2,34,5
K1AIR_U26
PEK_UO02 K1AIR_U26 C4, Cb Lab,La6,La8 1,2,34,5
PEK_UO03 K1AIR_U26 C7 La7,La8 1,2,3,4,5
PEK_U04 K1AIR_U26 C4,Ch Lab,Lab 1,2,34,5
K1AIR_ U20,
PEK_UO05 K1AIR_ U44 C3-8 La2 1,2,34,5
K1AIR_ U20,
PEK_UO06 K1AIR_ U44 C7,C8 Lad 1,2,34,5
PEK_UO07 K1AIR_U26 C2-8 La8 1,2,34,5
K1AIR_KO04 Wyl+Wyl5
PEK_KO01, PEK_KO02 cs Lal-Las 1,2,3,4,5




Zat. nr 4 do ZwW33/2012

Wydziat Elektroniki PWr

Nazwa w ¢zyku polskim:
Nazwa w ¢zyku angielskim:
Kierunek studiéw:

Stopier studidw i forma:

KARTA PRZEDMIOTU
Regulatory i sterowniki

Controllers

Automatyka i robotyka
| stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: Obowiazkowy
Kod przedmiotu: AREKO017
Grupa kursow: TAK
Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariym
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych
w Ucze?ni (ZZUjqc ) g 30 30
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 90
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocere na ocere
Dla grupy kurséw zaznacéykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 5
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom 3
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 1,5 15
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. K1AIR_W21
2. K1AIR_W23
3. KIAIR_W25

C1.Nabycie wiedzy z zakresu budowy i zasady dziatatéeownikéw PLC i PAC.
Nabycie umietnosci konstruowania algorytmow sterowania binarnego.
Nabycie umiegnosci programowania sterownikow PLC.
Nabycie umiegtnosci projektowania i tworzenia interfejsu cztowieknaszyna (HMI).
Nabycie wiedzy z zakresu zasady dziatania oluydréznego rodzaju regulatoréow.
Nabycie wiedzy i umiejnosci z dziedziny konfiguracji i parametryzacji regiaisdw.
Nabycie wiedzy z zakresu iskrobezpigst@a uktaddw sterowania.

Nabycie umiefnosci wyszukiwania i1 korzystania z dokumentacji i Katgw

c2.
Cs.
C4.
C5.
C6.
C7.
Cs.
firmowych

CELE PRZEDMIOTU




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 — zna budamsterownikow swobodnie programowalnych i regulatoro

PEK W02 - zna zasady stosowania i miejsce w ukdesterowania sterownika PLC i regulatora.

PEK_WO03 - jest w stanie wymiéniopisane w normielEC 61131-3jezyki programowanis
sterownikow i krotko je scharakteryzogva

PEK_ W04 - zna bloki funkcyjne i operacyjreyka drabinkowego.

PEK_WO05 — jest w stanie o§ja¢ dziatanie uktadow regulacji dwustawnej i tréjstaivn

PEK_WO06 — ma wiedzo parametrach regulatora PID

PEK W07 - zna zasady dziatania regulatoréw roznhytyc

PEK_ W08 — zna pefie iskrobezpieczestwa ukladdw sterowania i metody jegoagsinia

PEK_WO09 - jest w stanie sformutowaatazenia projektowe dla interfejsu cztowiek — masz
(HMI).

z zakresu umietnosci:

PEK_UO1 - potrafi skonfigurowa sterownik PLC i regulator wielofunkcyjny (jednost
wielofunkcyjm)

PEK UOQ2 — potrafi przygotowaalgorytm sterowania oraz przygotoiauruchomé oprogramowani
sterownika PLC do sterowaniaméem linii produkcyjnej

PEK_UO03 — potrafi dobtaparametry regulatoréw: dwustawnego i tréjstawnegaktadach regulac
obiektami o rénej dynamice,

PEK _UO04 — umie dobtanastawy regulatora PID w uktadach regulacji ol@gkto réznej dynamice,

PEK_UO5 — potrafi wyznacZyw drodze pomiaréw parametry regulatora

PEK_UO06 — potrafi opracowaalgorytm dziatania regulatora rozmytego

PEK _UOQ7 — potrafi oprogramowa uruchomeé interfejs cztowiek — maszyna (HMI).

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn
analizy,

PEK K02 — rozumie koniecz® samoksztalcenia oraz rozwijania zddlciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i umtepsci,

yna

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;fg;ﬁ
Wyl Regulatory i sterowniki w uktadach sterowania. 1
Sterowniki (logiczne) swobodnie programowalne (PL-GJudowa i
Wy 1.2 konfigurowanie sprgu. 2
Wy2 PLC - jgzyki programowania ( norma IEC 61131-3). 1
Wy3 PLC - instrukcje ( przerzutniki RS i SR, czasomgeriiczniki). 2
Wy4 PLC - instrukcje ( funkcje relacji, szybki licznifgrzerwanie). 2
W-y 5,6 PLC - instrukcje ( funkcje stenge, blok funkcyjny PID) 3
Wizualizacja stanu procesu. Panele i stacje opeskieo Interfejsy
WY67 | cztowiek — maszyna (HMI). 3
Wy8 M!kroprocesorowe regulatory (PID): - strpktura spozva regulatora 5
mikroprocesorowego, dyskretne rownanie regulatora
Wy9 Regulator PID - analogowe i binarne %@ /wyjscia obiektowe. 2
Wy10 Regulatory wielofunkcyjne i modutowe. 2
Wyl1 Regulator PID - strukturyzacja i parametryzacjautaprow 2
Wy12 Regulatory dwu- i tr6j stawne. Regulatory rozmyte. 2

2



Wy13 Wiasndci statyczne i dynamiczne obiektow regulaciji. 2

Wyl4 Dobér nastaw regulatorow w uktadzie regulaciji. 2

Wy15 Iskrobezpieczestwo urzdzen sterugcych. 2

Suma godzin 30
Forma zajeé - laboratorium Liczba
Godzin

Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjnpraiadzenie. 2

La2 Konfigurowanie sterownika. Programowanie PLC: wmmtja prostych funkcj
logicznych, sterowanie binarne silnikiem (Start{§toczasomierze, licznikl, 4
komparatory.

La3 Opracowanie algorytmu sterowania wybranym moduteodetu fizycznego linii
technologicznej i realizagego ten algorytm oprogramowania PLC gzyku 4
drabinkowym

La4 Opracowanie algorytmu sterowania innymz nw La3 modutem modelu
fizycznego linii technologicznej i realizgego ten algorytm oprogramowania 4
PLC w jezyku drabinkowym i/lub SFC

La5 Uktady regulacji dwu- i trgj stawnej. Regulatoryzroyte. 4

La6 Konfigurowanie i badanie wtaséd dynamicznych regulatora PID. 4

La7 Dob6r nastaw regulatora PID. Samostrojenie regidato 4

La8 Oprogramowanie i uruchomienie interfejsu cztowiekaszyna (HMI).. 4
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyklad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
Cwiczenia laboratoryjne

Konsultacje

Praca wlasha — przygotowanie @eiczen laboratoryjnych
Praca wlasha — samodzielne studia i przygotowamitbkwium

arwnNpE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowca Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

PEK_U01+ PEK_UO7 Odpowiedzi ustne, =
- - obserwacja wykonywanié@wiczen,

F1 :
PEK_KO1+ PEK_K02 pisemne sprawozdanigwiczen,

F2 PEK_WO01+ PEK_WO09 Kolokwium pisemne

P =0,4*F1 + 0,6*F2, pod warunkiem zaliczeniazdegj z form dydaktycznych (F1 > 2, F2 > 2)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Greblicki W.,Podstawy automatykDficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej,
Wroctaw 2006

[2] Kasprzyk J.Programowanie sterownikdw przemystowydiNT, Warszawa 2006

[3] Kwasniewski J.,Programowalnysterownik SIMATIC S7-300 w praktyceyinierskiej
Wydawnictwo BTC, Legionowo 2009

[4] Trybus L.:Regulatory wielofunkcyjn&®/NT, Warszawa 1992
LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:




[1] Bolton W.: Programmable Logic Controllers, Bisz 2003

[2] Halawa J.Symulacja i komputerowe projektowanie dynamiki ddw¥a sterowania,
Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wraet 2007

[3] Solnik W., Zajda Z.Sieci przemystowe Profibus DP i MPI1 w automajy@icyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2010

Opracowania firmowe:
[1] KEPServerEX V5 Help. Kepware Technologies, 2011

[2] Podercznik InTouch. Wizualizacja. Invensys Systems,,I8009

[3] SIPROM DR24. Graphic Configuration of the Méltnction Unit SIPART DR24.
Manual. SIEMENS. Issue 05/96

[4] SIPROM DR24. Handbuch. 6DR1125-8KB. Siemens ¥492.
[5] https://support.automation.siemens.com

Czasopisma:
[1] Pomiary Automatyka Kontrola
[2] Pomiary Automatyka i Robotyka

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI_E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Zbigniew Zajda, 71 320 26 48; zbigniew.zajda@ pwosyp!

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Sterowniki i regulatory
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia Tresci narzdzia
4 _ . przed-
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku mioty | Programowe dydakty-
studiow i specjalnéi cznego
Wyl, Wy2,

PEK_WO01, PEK_WO02 K1AIR_W26 C1l Wy8 Wyll 12,45
PEK_W03 K1AIR_ W26 C3 Wy2 1,45
PEK W04 K1AIR_ W26 C3 | Wy3...Wy6 1,234

PEK_WO05, PEK_WO07 K1AIR_ W26 C5 Wy12 1,4,5
PEK_WO06 K1AIR_W26, ce | WO WYB | 15345

Wy14
PEK W08 K1AIR_W26 Cc7 Wy15 15
PEK_W09 K1AIR_ W26 ca Wyoﬁé\évym' 12345
PEK _UO1 K1AIR_U27 Cl1l,C6 La2, Lab6 2,4
PEK_UO02 K1AIR_U27 C2,CB La3, La4d 1,2, 4,
La5...La7,

PEK_U03, PEK_U04 K1AIR_U27 c6 Wy12 Wy13 1,2,3,4
PEK_UO05 K1AIR_U27 C6 La6 1,24
PEK_UO06 K1AIR_U27 C5,Cb La5 1,2,3,4
PEK _UO07 K1AIR _U27 C4 La8 1,2,3,4

PEK_KO1, PEK_K02 K1AIR_KO04 cg| WIWYIS |y 5345

Lal+La8




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim:SCR Sieci komputerowe
Nazwa w ¢zyku angielskimRTS computer networks
Kierunek studiéw: Aitomatyka i Robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuAREK006
Grupa kurs6wTAK

Wyktad

Cwiczenia

Laboratorium

Projekt

Seminariu

m

Liczba godzin zax
zorganizowanych
(ZZV)

w Uczelni

30

15

Liczba godzin catkowitego naktad
pracy studenta (CNPS)

60

60

Forma zaliczenia

Egzami

=

Zaliczenie
na ocegn

Dla grupy kurséw zaznacékurs
koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS

Liczba punktéw odpowiadgga
zajgciom o charakterze
praktycznym (P)

Liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagacym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU
nabycie umieinosci konstruowania i konfigurowania lokalnej siecinkputerowej
nabycie umienosci dotyczacej zaradzania kontami zytkownikow w sieci lokalnej
nabycie umiejnosci instalowania ustug sieciowych
nabycie umiejnosci publikowania tréci w sieci WWW
nabycie umiejnosci projektowania sieci komputerowej

C1.
C2.
Ca3.
CA4.
CS.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktéra zaligia kurs

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 Zna podstawowe typy sieci informatycznyczcstosowane w nich wdzenia
sieciowe.

PEK_WO02 Zna standardowy model sieci komputerowapdardy i topologie sieci.

PEK W03 Zna media transmisyjne warstwy fizycznkjwidasciwosci oraz metody dospu
do medium.

PEK W04  Wie w jaki sposob napuje porcjowanie danych, kontrolagtbw oraz
sterowanie przeptywem danych w warstvgezia danych

PEK_WO05  Zna protokoty sieciowe IPv4 oraz IPv6.

PEK_WO06 Posiada wiedz zakresu ustug i protokotéw routingu.

PEK_WO07  Posiada podstawgwiedz dotyczca protokotow UDP i TCP.

PEK_WO08 Zna ustugi warstwy aplikacji w tym ustugitgczace bezpieczestwa sieci.

PEK W09 Zna podstawowe struktury sieci informatyein

PEK_W10 Posiada wieddotyczcs trybow pracy, standardéw, bezpiesgieva w sieciach

bezprzewodowych.
PEK W11 Posiada wiedzotyczcy sieci informatycznych stosowanych w zastosowani
przemystowych
PEK W12 Zna stosowane w praktyce rogze@inia sieci przemystowych.
PEK W13 Zna podstawowe zasady projektowania i anaiieci informatycznych.
z zakresu umigfnosci:
PEK _UO01 Umie dobrai skonfigurowa& urzadzenia sieciowe na potrzeby lokalnej sieci
komputerowej.
PEK _UO02 Potrafi tworzy konta uytkownikow, zaradza: uprawnieniami dogpu do zasobow,
sieciowych

PEK _UO03 Potrafi zainstalowa skonfigurowa serwer WWW
PEK _UO04 Potrafi napisaprost aplikacg sieciows sktadagca sie z dokumentu HTML |
programoOw uruchamianych po stronig/tkownika i serwera.

z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK KO1 - potrafi pracowasamodzielnie i w zespole

ach

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zaj¢ — wyktad godzin
Wyl Wprowadzenie. Pogia podstawowe. Sieci LAN, WAN, sieci przemysto- )

we. Spret komputerowy i sieciowy.

Wy2 Modele warstwowe sieci. Standardy. Topologie sieci. 2

Warstwa fizyczna. Media transmisyjne i ich wiagroTypy i tryby

Wy3 transmisji. Protokoty dogpu do naénika. 2
Warstwa §cza danych. Ramkowanie. Kontrolgddw. Sterowanie prze-

Wy4 2
ptywem. Protokotydcza danych.

Wy5 Warstwa sieciowa. Adresacja, klasy adresow. Prdyasieciowe IPv4, 5

IPv6.




Warstwa sieciowa. Routing. Algorytmy routingu: RFPv2, OSPF.
Wy6 L S ST 2
Kontrola przecizen. Ustugi i ich jakdc.
Warstwa transportowa. Ustugi warstwy. Protokoty UDEP.
Wy7 ., T N 2
Wydajnai¢ sieci. Optymalizacja przeptywu.
Wy8 Warstwa aplikacji. Ustugi warstwy. Bezpiedsgvo w sieci. 2
Wy9 Wybrane rozwgzania sieciowe: Ethernet, Token Ring, FDDI, ATM. 2
Sieci bezprzewodowe: tryby pracy, standardy, bezgistwo,
Wy10 Lo 2
mobilnas¢.
Wyll Sieci przemystowe, rozproszone sieci sterowanadeoru, sieci czasu 5
y rzeczywistego. Sieci sterownikow TSX. Sieci UnisWal,.
Wy12 Wybrane rozwgzania sieci przemystowych: Remote I/O, DH-485, Bevi 5
y ceNet, ControlNet, Ethernet/IP.
Wybrane rozwgzania sieci przemystowych: ModBus oraz ProfiBusiDP
wy13 |2 2
Wy14-15 |Projektowanie, analiza i integracja sieci. 4
Suma godzin 30
Forma zaj¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizazydprowadzenie. 1
La2 Podstawowe komendy w systemie linux 2
La3 Zarzgdzanie kontami w systemie linux 2
La4 Stworzenie infrastruktury sieci, konfiguracja rater 2
La5 Instalacja serwera WWW, interpretera PHP 2
La6 Strona internetowa w technologii WWW ze skrypitfvascript 2
La7 Ustuga w technologii Web-service. 2
La8 Podsumowanie i zaliczenie laboratorium 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie

Sposéb oceny agjnigcia

semestru), P — podsumowoci Numer efektu ksztatcenia efektu ksztalcenia
(na koniec semestru)
F1 PEK_WO01+ PEK_W13; kolokwium
F2 PEK_U01+ PEK_U04; sprawdziany, aktywnig

indywidualna, sprawozdania

P=0.5*F1+0.5*F2 F1>2, F2>2

3



LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEELNIAACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] S. Tanenbaum, Sieci komputerowe, Helion, 2004

LITERATURA UZUPELNIAJACA

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Czestaw Smutnicki,czestaw.smutnicki@pwr.edu.pl

EKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
SCR Sieci komputerowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie

. przedmiqtowego efek'tu Cele Tresci Numer
Przedmiotowy efekt | do efektow ksztalcenia narzdzia

ksztatcenia zdefiniowanych dla pr_zed- program dydakty-

kierunku studiow i miotu owe cznego

specjalnéci
PEK_WO01 K1AIR_W33 C1 Wyl | N1, N3, N4
PEK_WO02 K1AIR_W33 C1 Wy2 | N1, N3, N4
PEK_WO03 K1AIR_W33 C1 Wy3 | N1, N3, N4
PEK_WO04 K1AIR_W33 C1 Wy4 | N1, N3, N4
PEK_WO05 K1AIR_W33 Cil Wy5 | N1, N3, N4
PEK_WO06 K1AIR_W33 C1 Wy6 | N1, N3, N4
PEK_WO07 K1AIR_W33 C1 Wy7 | N1, N3, N4
PEK_WO08 K1AIR_W33 C1,C2 | Wy8 |N1,N3,N4
PEK_WO09 K1AIR_W33 C1 Wy9 | N1, N3, N4
PEK_W10 K1AIR_W33 C2, Wy10 | N1, N3, N4
PEK_W11 K1AIR_W33 C1.C3 Wﬁl- N1, N3, N4
PEK W12 K1AIR_W33 C1.C3 Wﬁl- N1, N3, N4
PEK_W13 K1AIR_W33 Wy14- | N1, N3, N4
C5 15
PEK UO0O1 K1AIR_U36 Ci1 La2,Lad4| N2, N3, N4
PEK_UO02 K1AIR_U36 C5 La3 |N2, N3, N4
PEK_UO03 K1AIR_U36 La5 |N2, N3, N4
PEK_UO0O4 K1AIR_U36 C3,C4 | La6,7 [N2,N3, N4
PEK_KO1 K1AIR_KO04 N2, N3, N4
N K1AIR_KO5 €5 Laz2-7




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Sterowanie procesami dyskretnymi
Nazwa w ¢zyku angielskim: Control of Discrete Processes
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka
Specjalnéc (jesli dotyczy):
Stopier studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu AREKO019
Grupa kursow TAK
Wykiad | Cwiczenia| Laboratorium} Projekt| Seminarid
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 30 30
(ZzU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 90
(CNPS)
Forma zaliczenia . zaliczenie na
egzamin
ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 5
w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom ) 3
o charakterze praktycznym
(P)
w tym liczba punktow ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagagcym 2 2
bezpgredniego kontaktu
(BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

CL1. nabycie wiedzy o procesach dyskretnych
C2. nabycie wiedzy dotygzej metod projektowania algorytmow doktadnych rezanjacych
problemy dyskretne
C3. nabycie wiedzy dotygzej metod konstruowania algorytmow heurystycznytd grobleméw
dyskretnych
C4. nabycie wiedzy na temat struktury systemoéw pkoginych oraz nakglzi wspomagajcych
optymalizacg harmonogramowania
C5. nabycie umienosci projektowania i implementowania algorytmow opsjipacji w systemach
dyskretnych
C6 nabycie umiefnasici korzystania z aplikacji wspomagaych optymalizag i sterowanie w

systemach wytwarzania

m



PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01

PEK_WO02
PEK_WO03
PEK_WO04

PEK_WO05
PEK_WO06
PEK_WO07
PEK_WO08
PEK_WO09
PEK_W10
PEK_W11
PEK_W12

PEK_W13
PEK_W14

Wie co togprocesy dyskretne. Zna podstawowe modele rzechyahis
systemoéw sterowanych zdarzeniami.

Zna sposoby modelowania proceséw dyskrbtnyc

Zna opisy i modele wybranych problemow preknych.

Wie jakie s podstawowe rinice pom¢dzy doktadnymi i przybfionymi
metodami optymalizacji dyskretnej. Zna oceny fakonetod.

Zna schemat programowania dynamicznego.

Zna schemat algorytmow opartych na metqozéziatu i ogranicze

Zna algorytm Land-Doiga oraz algorytm péagyzn odcinajcych.

Zna problem programowania liniowego bingmeraz algorytm Balasa.
Zna termodynamiczne metody konstruowarmjargtmow przyblionych dla
problemow dyskretnych.

Zna metody konstruowania algorytméw opaarzeszukiwaniach
genetycznych

Posiada wiedna temat ranych metod konstruowania algorytméw
przyblizonych.

Zna struktury sterowania oraz strategiemaytania w systemach
produkcyjnych.

Zna priorytetowe reguty szeregowania aalaystemach produkcyjnych.
Zna nakgzia informatyczne do symulacji systemow produkggin

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO01
PEK_U02

PEK_U03
PEK_UO04

PEK_U05

PEK_U06

PEK_UO07

PEK_UO08

Potrafi opracowamodel oraz znaf€ rozwigzanie doktadne problemu
dyskretnego przy pomocy pakietu optymalizacyjnego

Potrafi opracowa zaimplementowaalgorytm doktadny dla problemoéw
jednomaszynowych rozeaywanych w czasie wielomianowym

Umie zaprojektowd zaimplementowaalgorytmu Carliera

Potrafi zaimplementowaalgorytm oparty na metodzie programowania
dynamicznego.

Umie zaimplementow&onstrukcyjny algorytm harmonogramowania zadg

przeptywowym systemie produkcyjnym

Potrafi stworzyaplikacg wspomagajca harmonogramowanie w
przeptywowym systemie produkcyjnym wykorzysij termodynamiczne
algorytmy optymalizacyjne.

Potrafi zaimplementowalgorytm przeszukiwalokalnych dla problemu
gniazdowego

Umie przeprowadzsymulac§ procesu wytwérczego na wybranym
oprogramowaniu

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO01

PEK_K02

Maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy,

Rozumie koniecz8é samoksztatcenia oraz rozwijania zddlcialo
samodzielnego stosowania posiadanej wiedzy i @gimigci,




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad glocggi
Wyl Procesy dyskretne. Zdarzenia. Modelowanie moce 2
Modele systeméw i procesow: grafowe, kombinatorgczn
Wy2-3 | programowania dyskretnego, Petriego, rozmyte, koleg, 4
stochastyczne.
W Wybrane problemy praktyczne: plecak, rozmieszczenie
y4 L : p 2
komiwojazer, szeregowanie zatla
W Doktadne i przyblione metody optymalizacji dyskretnej. Ocena
y5 o 2
jakosci metod.
Wy6 Schemat programowania dynamicznego.
Wy7 Schemat podziatu i ogranicze 2
W Programowanie liniowe catkowitoliczbowe. Algorytnamd-
y8 : A 2
Doiga. Algorytm ptaszczyzn odcirgych.
Wy9 Programowanie liniowe binarne. Algorytm Balasa. 2
Wy10 Algorytmy termodynamiczne. Symulowanezaszanie. 2
Wyll Algorytmy poszukiwa lokalnych. Algorytmy genetyczne. 2
Wy12 Inne metody przybione. 2
W Warstwowe struktury sterowania. Strategie wytwaiaan
y13 . : 2
Sterowanie a zagdzanie.
Wy14 Priorytetowe reguty szeregowania. 2
Wy15 Symulacje systeméw i procesow. 2
Suma godzin 30
Forma zajeé - laboratorium Liczba
godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizazyjn 2
La2-3 Opracowanie modeli oraz znalezienie ra@zamnia doktadnego
przy pomocy pakietow optymalizacyjnych dla rzecztych 4
przyktadow optymalizacji dyskretnej
Lad Opracowanie i implementacja algorytméw doktazinglia
problemow jednomaszynowych roz&ywanych w czasie 2
wielomianowym
La5-6 Projekt i implementacja algorytmu Carliera 4
La7-8 Implementacja algorytmu programowania dynazmego dla 4
problemu 1||sumWiTi, porownanie do przghyl zupetnego.
La9-10 | Implementacja algorytmu NEH dla problemueptywowego 4
Lall Projekt, implementacja oraz badania algorysymulowanego 5
wyzarzania dla problemu przeptywowego
Lal2-13 | Implementacja algorytmu przeszukiviekalnych dla problemu 4
gniazdowego
Lal4-15| Przeprowadzenie symulacji procesu wytwdozg wybranym 4
oprogramowaniu
Suma godzin 30




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1  Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojeteo

N2 Praca wtasna - samodzielne studia i przygotosvdaikolokwium
N3  Konsultacje

N4  Cwiczenia laboratoryjne

N5  Praca wlasna - przygotowanie @uwiczen laboratoryjnych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca | Numer efektu ksztatcenia| Sposob ocenygrsiccia efektu
(w trakcie semestru), H ksztalcenia

— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_WO01 - PEK_W14 Egzamin
Odpowiedzi ustne,
F2 PEK_UO1 - PEK _UO8 obserwacja wykonywani@wiczen,

pisemne sprawozdaniawiczen

P= 0.5*F1+0.5*F2 F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] C. Smutnicki, Algorytmy szeregowania, EXIT, Warsza2002.
[2] T. Sawik, Optymalizacja dyskretna w elastycznycstempach produkcyjnych, WNT
Warszawa 1992.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] T. Sawik, Planowanie i sterowanie produkcji w glashych systemach moritavych,
Warszawa, WNT, 1996.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Czestaw Smutnicki,czestaw.smutnicki@ pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Sterowanie procesami dyskretnymi

Przedmioto| Odniesienie przedmiotowego Cele Tresci programowe Numer
wy efekt | efektu do efektdéw ksztatceniaprzedmiotu narzdzia
ksztalcenia| zdefiniowanych dla kierunku dydaktycznego
studidw i specjalneei
PEK_WO01 K1AIR_ W31 C1l Wyl N1, N2, N3
PEK_WO02 K1AIR_ W31 C1l Wy2-3 N1, N2, N3
PEK_W03 K1AIR_ W31 C1 Wy4 N1, N2, N3
PEK W04 K1AIR_ W31 C2 Wy5 N1, N2, N3
PEK _WO05 K1AIR_ W31 C2 Wy6 N1, N2, N3
PEK_WO06 K1AIR_ W31 C2 Wy7 N1, N2, N3
PEK_WO07 K1AIR_ W31 C2 Wy8 N1, N2, N3
PEK W08 K1AIR_ W31 C2 Wy9 N1, N2, N3
PEK_WO09 K1AIR_ W31 C3 Wy10 N1, N2, N3
PEK W10 K1AIR_ W31 C3 Wyll N1, N2, N3
PEK W11 K1AIR_ W31 C3 Wy12 N1, N2, N3
PEK W12 K1AIR_ W31 C4 Wyl13 N1, N2, N3
PEK W13 K1AIR_ W31 C4 Wyl14 N1, N2, N3
PEK W14 K1AIR_ W31 C4 Wy15 N1, N2, N3
PEK UO1 K1AIR_U34 C6 Lal N3, N4, N5
PEK_UO02 K1AIR_U34 C5 La2-3 N3, N4, N5
PEK UO0O3 K1AIR_U34 C5 La4 N3, N4, N5
PEK _U04 K1AIR_U34 C5 La5-6 N3, N4, N5
PEK _UO05 K1AIR_U34 C5 La7-8 N3, N4, N5
PEK_UO06 K1AIR_U34 C5 La9-10 N3, N4, N5
PEK_UOQ7 K1AIR_U34 C5 Lall N3, N4, N5
PEK UO0O8 K1AIR_U34 C6 Lal2-13 N3, N4, N5
PEK_KO01 K1AIR_KO04 Wyl-Wy15,
PEK_KO02 K1AIR_KO5 c1-cé Lal-La8 NL-NS




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Teoria regulacji
Nazwa w jzyku angielskim: Control theory
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka

Stopien studiow i forma: |, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu: AREKO008
Grupa kursow: TAK
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai 30 30
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 90 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie
na oceg*
Dla grupy kurséw zaznacgy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 5
w tym liczba punktow| 2
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS 2 1
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_WO01, K1AIR_WO02
K1AIR_WO03
K1AIR_W12.

wn PR

CELE PRZEDMIOTU

Cl1l. Nabycie wiedzy z zakresu opisu liniowych system@wainicznych z czasem
ciagtym.

C2. Nabycie wiedzy z zakresu badania stal$ithéiniowych systemow dynamicznych.

C3. Nabycie wiedzy i umiegnosci w zakresie konstruowania uktadowglej regulaciji
automatycznej oraz badania ich stahitno

C4. Nabycie wiedzy z zakresu opisu dyskretnych systemavamicznych.

C5. Nabycie wiedzy z zakresu badania stalsitmayskretnych systemow dynamicznycl

C6. Nabycie wiedzy z zakresu konstruowania ukltadow mtslej regulacji
automatyczne.

—




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK W01 Zna podstawowe wiasieotransformacji Laplace’a.
PEK _WO02 Zna réwnania #iczkowe oraz transmitancje podstawowych obiektow
dynamicznych.
PEK_WO03 Zna wybrane kryteria stabikoosystemow z czasemagtym.
PEK _WO04 Zna konstrukeji podstawowe wiasr$gi uktadu automatycznej regulaciji.
PEK_WO05 Zna rodzaje regulatoréw liniowych i ich saaci teoretyczne.
PEK _WO06 Zna podstawowe wiasieotransformaty Z oraz sposoby opisu systemoéw
dyskretnych.
PEK_WO07 Zna metody badania stabdcicsystemow z czasem dyskretnym.
PEK_WO08 Zna struktury wybranych regulatorow dyskyeh.

Z zakresu umiefnosci:

PEK _UO01 Potrafi wyznaczyfunkcje transmitancji na podstawie réwnaniamiczkowego
opisupcego system.

PEK_U02 Umie wyznaczyodpowied impulsow i skokow liniowych systemow
dynamicznych opisanych za pomadéwnania réniczkowego oraz transmitancji.

PEK _UO03 Potrafi zbadastabilng¢ liniowych systemow z czasemggtym stoswc poznane
kryteria.

PEK _UO04 Potrafi wyznacZytransmitangj zastpcz i uchybowg uktadu automatycznej
regulacji. Potrafi zbadastabilng¢ uktadu automatycznej regulacji oraz dabra
odpowiedni typ regulatora liniowego do zadanegekioi.

PEK_UO5 Potrafi wyznaczjtransmitangj systemu dyskretnego dyspogujoéwnaniem

réznicowym.
PEK_UO06 Potrafi skonstruowalyskretny uktad automatycznej regulacji oraz zlbgelgo

stabilnae¢.
PEK _UOQ7 Potrafi okrdi ¢ podstawowe witasroi dyskretnego uktadu automatycznej

regulaciji.

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé¢ — wykiad Liczba godzin
Wyl | Wprowadzenie. Transformacja Laplace’a i jejsaaci 2
Wy2 | Liniowe elementy dynamiczne, rownanienictzkowe, transmitancja 2
Wv3 Odpowied impulsowa i skokowa. Transmitancja widmowa, 2
y charakterystyki ogstotliwosciowe

Wy4 | Opisy podstawowych elementéw dynamicznych 2
WYy5 | Stabilng¢, definicja i kryteria 2
WYy6 | Kryteria stabilnéci 2
Wy7 | Uktad automatycznej regulaciji 2
Wy8 | Regulacja statyczna i jej wtasico 2
WYy9 | Regulacja astatyczna i jej wtasoo 2
Wy10 | Metody doboru nastaw regulatoréw typu PID 2
Wy11 | Sygnaty dyskretne, transformacja Z 2
Wy12 | Systemy dyskretne, réwnaniezricowe, transmitancja 2
Wy13 | Stabilnag¢ systemow dyskretnych, definicja, kryteria stabélrio 2




Wy14 | Dyskretny system regulacji automatycznej 2

WYy15 | Regulacja statyczna i astatyczna 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ — éwiczenia Liczba godzin

Cwl | Wprowadzenie — powtorzenie wybranychgéag zakresu algebry | 2
I analizy matematycznej

Cw2 | Podstawowe wiasioi Transformaciji Laplace’a 2

Cw3 | Opis systeméw dynamicznych za pompoawnai roézniczkowych 2
I transmitancji

Cw4 | Odpowiedzi impulsowe i skokowe podstawowych cztonéw 2
dynamicznych

Cw5 | Analiza stabilnéci liniowych systemow dynamicznych 2

Cw6 | Kryteria stabilndci liniowych systemow dynamicznych 2

Cw7 | Uktad automatyczne regulacji. Transmitancja gacsta, 2
transmitancja uchybowa

Cw8 | Badanie stabilni uktadow automatycznej regulacji 2

Cw9 | Uktad automatycznej regulacji c.d. Bde regulacji statycznej 2
| astatycznej

Cw10 | Wybrane wiasnei transformacji Z 2

Cwll | Opisy systemow dyskretnych — rownanignmicéowe, transmitancja | 2

Cw12 | Stabilngé systemow dyskretnych. Kryteria stabifod 2

Cw13 | Dyskretna regulacja automatyczna 2

Cwl4 | Badanie stabilni dyskretnych uktadow automatycznej regulacji | 2

Cwl5 | Repetytorium 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny

N2. Cwiczenia

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowaniedaczen

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@wdmegzaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formuca | Numer efektu ksztalcenig =~ Sposéb ocenygrsicia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), H
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 Odpowiedzi ustne,

PEK_U01+ PEK_U07 Sorawdaiany
PEK_KO1+ PEK_K02 kolokwium zaliczeniowe

F2 PEK W01+ PEK_WO08 Egzamin pisemny

P=0,3*F1+0,7*F2, pod warunkiem F1>2.0 i F2:0




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] W. Greblicki, Teoretyczne podstawy automatyki, OWmRWroctaw 2001.
[2] T. Kaczorek, Teoria ukladéw regulacji automatyczMéNT, Warszawa 1994.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] W. Pelczewski, Teoria sterowania, WNT, Warszaw8&019
[2] S.Wegrzyn, Podstawy automatyki, PWN, Warszawa, 1972.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Grzegorz Mzyk, grzegorz.mzyk@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

TEORIA REGULACJI

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztatcenia kierunku studiow i specjalnasci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 |KI1AIR W23 Cl Wyl 1,35
PEK_WO02 |K1AIR_W23 Ci Wy2, Wy3, 1,35
Wy4
PEK_WO03 |K1AIR_W23 C2 Wy5, Wy6 1,35
PEK_WO04 | K1AIR_W23 C3 Wy7 1,35
PEK_WO05 |K1AIR_W23 C3 Wy8, Wy9 1,35
PEK_WO06 |K1AIR_W23 C4,C5 Wyll, Wyl2 1,35
PEK_WO07 |K1AIR_W23 C6 Wy13, Wyl14 1,3,5
PEK_WO08 |K1AIR_ W23 C6 Wy15 1,35
PEK_UO1 |K1AIR_ U24 C1 Cwi, Cw2 2,3,4
PEK_U02 |K1AIR_ U24 C1 Cw3, Cw4 2,3,4
PEK_U03 |K1AIR_ U24 C2 Cw5, Cw6 2,3,4
PEK_U04 |K1AIR_ U24 C3 Cw7, Cw8, 2,3,4
Cw9
PEK_U05 |K1AIR_ U24 C4 Cw10,Cw11 2,3,4
PEK_U06 |K1AIR_ U24 C5, C6 Cwil,Cwi2 2,3,4
PEK_U07 |K1AIR_U24 C6 Cw13,Cwl4 2,3,4

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Metody numeryczne
Nazwa w jzyku angielskim: Numerical analysis
Kierunek studibwAutomatyka i robotyka
Stopier studidw i formai stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Bowigzkowy
Kod przedmiotu AREK010

Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(zzV)
Liczba godzin catkowitego
nakfadu pracy studenta 60 30
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie na
na oceg ocery
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom 1
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 0.5
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIAWST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie wiedzy z zakresu podstawowych zasadzahlinzynierskich.
C2 Nabycie wiedzy z zakresu podstawowych metdgargtmow numerycznych stosowanych do
rozwigzywania zadainzynierskich w dziedzinie automatyki i robotyki.

C3 Nabycie wiedzy na tematédet btdow w obliczeniach numerycznych.
C4 Nabycie umiejtnosci szacowania btdéw numerycznych w podstawowych procedurach
numerycznych oblicae
C5 Nabycie umiejtnosci uzycia wyspecjalizowanego oprogramowania typu Matghodstawowych
zadaniach igynierskich wys¢pujacych w automatyce i robotyce.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 — posiada wiegdna temat podstawowych zasad obliceemerycznych.
PEK_WO02 — posiada wiedna tematzrédet bedéw w obliczeniach numerycznych.
PEK_WO03 — znapodstawowe metod i algorytmy numeryczne stosowdmeozwhzywania zada
inzynierskich w dziedzinie automatyki i robotyki i eg programem wyktadu.
PEK_WO04 - posiada wiedna temat szacowaniagdbw numerycznych w podstawowych
procedurach numerycznych.
PEK_WO05 - zna podstawowe przyczyny stosowania aagaewanych metod numerycznych.
PEK_WO06 — posiada wiegdna temat aktualnychrédet, do ktérych mie
siggac w celu poggbienia swojej wiedzy na temat wspotézie stosowanych w automatyce i robotya
metod numerycznych.
Z zakresu umiejetnosci:
PEK _UO1 — potrafokresli¢ dla zadanych parametréw arytmetyki zmiennopozyajyjn
zbior wszystkich liczb reprezentowanych w gjiiodoktadny
w tej arytmetyce.
PEK _UOQ02 — potrafeaimplementowametod Gaussa z petnym wyborem elementu gtéwnego
i za jej pomog rozwigza¢ uktad réwna liniowych, obliczy¥ wyznacznik macierzy nieosobliwej,
obliczy¢ odwrotnd¢ macierzy nieosobliwe;j.
PEK _UO3 — potrafi znai® numerycznie miejsca zerowe funkcji jednej zmierpajrzez
zaimplementowanie - metody bisekcji, metaggznych lub metody Newtona.
PEK_UO04 —potrafi zaimplementowanetod interpolacji Lagrange'a,
obliczy¢ wielomian interpolacyjny w postaci Newtona i zastwa algorytm Gaussa do rozyziania
uktadu réwnaé normalnych  dla zadania interpolacji.
PEK_UO5 — potrafi zbudowsd rozwiagzat uktad rowna normalnych dla zadania
aproksymacji N punktoéw wielomianem stopnia m<N
PEK _UO06 — potrafi zaimplementoweetod Rungego-Kutty czwartegogdu
oraz metoglEulera i rozwazac numerycznie proste réwnaniazniczkowe z warunkami
pocatkowymi pierwszego i drugiego ¢du.
PEK _UOQ7 — potrafi dobtai zaimplementowametoat
przyblizania pochodnej funkcji jednej zmiennej w zalgci od wymaganej doktadgoi.
Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1 Potrafi wspotpracowav matym zespole

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin

Wyl | Podstawowe problemy oblicz&umerycznych. Bidy obliczei. 2

Przyktady prostych algorytméw — rGwnania kwadratpaldiczenia wartéci 2
wielomianéw (schemat Hornera).

Rozwigzywanie uktadéw algebraicznych réwininiowych. Macierzowa
posta@ uktadu rowna,Macierzowa postauktadu rowna, podstawowe 2
operacje na macierzach.cBy rozwigzywania, wskanik uwarunkowania
macierzy, uwarunkowanie uktadu.

Metoda eliminacji Gaussa z wyborem elementéw. Mgttekompozycji LU
i Choleskiego.

Wy5 | Metody wyznaczania miejsc zerowych funkcji jedneajenne;.

Wy6 | Metoda Newtona rozweywania uktadéw rownanieliniowych

Wy7 | Interpolacja funkcji jednej zmiennej — metoda Newetd@ metoda Lagrange g.

D

NINININIDN

Wy8 | Aproksymacjaredniokwadratowa. Aproksymacija liniowa i wielomiaven




Numeryczne catkowanie. Kwadratury. Analizgdidw oparta na rozwigciu

Wy9 w szereg Taylora. 2

W10 Numeryczne rgniczkowanie. Schematy wielopunktowe i analiza biedé 2
oparta na rozwigciu w szereg Taylora.
Rozwigzywanie rowna rozniczkowych zwyczajnych i ich uktadow.

Wy11l | Zagadnienie poatkowe, stabilné¢ rozwigzan. Metoda Eulera. Metody 2
Rungego-Kutty.

12 | Obliczanie numeryczne wakm wiasnych i komponentéw gtownych. 2

Wy

Wy13 | Wprowadzenie do metody simpleksow. 2

Wy14 | Podstawowe schematy obligzeumerycznych optymalizacii. 2

Wy15 | Repetytorium. 2
Suma godzin 30

Forma zaje¢ - laboratorium

Liczba godzin

Lal Szkolenie BHP. Sprawy organizacyjne. Wprowadze 1
La2 Reprezentacja liczb w arytmetyce zmiennopozggjyj 2
La3 Rozwizywanie uktadow rownaliniowych 2
Metoda Gaussa z petnym wyborem elementu gtéwnego.
La4 Rozwizywanie rowna nieliniowych jednej zmiennej metgdisekciji, 2
Newtona i siecznych.
La5 Realizacja interpolacji wielomianowej funka@idnej zmiennej: 2
implementacja metednterpolacji Lagrange'a,
- zaimplementowametod interpolacji Lagrange'a
- obliczy¢ wielomianu interpolacyjnego w postaci Newtona
- zastosow@algorytm Gaussa do rozziania uktadu réwnanormalnych
dla zadanie interpolacji
La6 Aproksymacjdrednio kwadratowa za pompwielomianow. 2
La7 Obliczanie numeryczne pochodnej na podstawiaili rénicowego 2
i metody Richardsona.
La8 Implementacja edych wariantdw metody Eulera oraz metody Rungego- 2
Kutty czwartego rgdu do rozwigzywania  rownaroézniczkowych z
warunkami pocztkowymi.
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1.Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowaniedaczen laboratoryjnych

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@aadm kolokwium




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formugca | Numer efektu Sposbb oceny aginigcia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), P ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_UO01+ PEK_UO07 Odpowiedzi ustne,
PEK K01+ PEK K02 obserwacja wykonywaniéwiczen,
B B pisemne sprawozdaniatwiczen,

F2 PEK_WO01+ PEK_WO06 Kolokwium pisemne

P=0.7F2+0.3F1 F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Z. Fortuna, B. Macukow, J. ¥8owski, Metody numeryczne, WNT, Warszawa, 1998.

[2] G. Dahlquist, A. Bjorck, Metody numeryczne, PWN,rézawa, 1983.
[3] J.Klamka i inni, Metody numeryczne, Wydawnictwd.R%., Gliwice 2004.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:

[1] D.Kincaid,W.Cheney, Analiza numeryczna, WNT, Wargaa2006.
[2] Press W, Teukolsky S, Vetterling W and FlannerjNBmerical RecipeS8rd edn.
Cambridge University Press 2007

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI' E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz .Ewa Skubalska-Rafajtowicz 320-33-45 ewa.rafajlov@qzavr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Metody numeryczne
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Rolotyka

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dlag przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztatcenia | kjerunku studiow i specjalncsci (o ile dydaktycznego**
dotyczy)**
PEK_WO01 K1AIR_ W30, K1AIR_ W1 C1 W1 1,3,5
(wiedza)
PEK_ W02 K1_ W30, C1,C3 W1-W14 1,35
PEK_WO03 K1AIR_ W30,K1AIR_ W1,K1AIR_ Ci1,C2,C3,C4 W2-W15 1,3,5
W3,K1AIR_ W23,K1AIR_ W29
PEK_ W04 K1AIR_ W30, C1,C2,C3,C4| W3W8-W10 1,35
PEK_WO05 | K1AIR_W30,K1AIR_ W3,K1AIR_W5 C2,C3 W3-W14 1,3,5
PEK_WO06 K1AIR_ W30,K1AIR_ W5, C2,C3 W1-W14 1,3,5
PEK_UO1 K1AIR_U32 C1,C3,C4 L2 1,234
PEK_U02 K1AIR_U32 C1-C5 L3 1,2,3,4
PEK_UO03 K1AIR_ U32,K1AIR_UO8 C1-C5 L4 1,2,3,4
PEK_U04 K1AIR_ U32,K1AIR_UOS, C1-C5 L5 1,2,3,4
K1AIR_U22, K1AIR_U24
PEK_UO5 K1AIR_ U32K1AIR_UOS8 C1-C5 L6 1,2,3,4
PEK_UO06 K1AIR_ U32,K1AIR_UOQS, C1-C5 L7 1,2,3,4
K1AIR_U22, K1AIR_U24
PEK_UO7 K1AIR_ U32,K1AIR_UO8 C1-C5 L8 1,2,3,4
PEK_KO1 K1AIR_K6 C1-C5 L1-L8 1,234

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjal§mowych efektow ksztatcenia




Zat. nr 4 do ZW 33/201
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WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Pomiarowe i wykonawcze uradzenia automatyki
Nazwa w jzyku angielskim: Measuring and executive control déces
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka
Specjalnaé¢:
Stopien studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: AREK022
Grupa kursow: TAK

m

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariu
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 30
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 90 90
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie

na ocere

Dla grupy kurséw zaznaczkurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 6
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom i 3
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadaja
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 2 3
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy z zakresu budowy czujnikow i zasachjaru zjawisk fizycznych.

C2. Nabycie podstawowe] wiedzy z zakresu zasadgtatzda i budowy rénego rodzaju
pomiarowych i wykonawczych wdzen automatyki.

C3. Nabycie umiefnosci konfiguracji pomiarowych i wykonawczych adzenr automatyki.
C4. Nabycie podstawowych umgaposci projektowania i tworzenia aplikacji SCADA d
stacji operatorskich i systeméw wizualizacji.

C5. Nabycie wiedzy w zakresie sposobow zasilan@dstawowych zasad zabezpiecza
pomiarowych i wykonawczych wdzen automatyki.

C6. Nabycie podstawowych umgéposci programowania sterownika PLC w funk
koncentratora pomiarowego.

C7. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu standardposobu komunikacji i wymian
informacji, pomiarowych i wykonawczych wdzen automatyki.

a
nia
Cji

Yy

C8. Nabycie podstawowych umgéposci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji

technicznych, katalogéw firmowych, schematow tedbgicznych procesow przemystowyc

h




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 — ma wiedzna temat budowy czujnikdw i zasady pomiaru zjaviskcznych

PEK W02 - ma wiedz na temat podstawowych zasad dziatania i budowsnhego rodzajl
pomiarowych i wykonawczych wgdzen automatyki

PEK_WO03 - ma wiedz pozwalagca na podstawie dokumedji technicznej skonfigurows
pomiarowe i wykonawcze wdzenie automatyki

PEK W04 — ma wiedz pozwalajcg wykona prost aplikacg SCADA dla stacji operatorskiej IU
systemu wizualizacji

PEK_WO05 — ma wiedz na temat zasilania i podstawowych zasad zabeamex pomiarowych
wykonawczych urgdzer automatyki

PEK_W06 — ma wiedz na temat podstawowych blokéw funkcyjnych i opgpaych jezyka
drabinkowego.

PEK W07 - posiada wiegzz zakresu standardéw pomiarowych analogowych irogyfch,
wykorzystywanych do wymiany sygnatdw pomiarowych mpgdzy pomiarowymi
wykonawczymi urgdzeniami automatyki

PEK W08 — posiada podstawgwviedz z zakresu standardow i zasad komunikacji w trasjs
szeregowej wykorzystywanej w pomiarowych i wykonayah urzdzeniach automatyki

PEK_WO09 — posiada wiegpozwalajca odczytdg schemat technologiczny procesu przemystowegp.

z zakresu umiefnosci:

PEK_UO1 — umie patzy¢ uktad pomiarowy, oceti poprawngé¢ wskazania zmierzone na tof
pomiarowym lub bezpgwednio na czujniku

PEK_UO02 — umie skonfigurowapomiarowe i wykonawcze wdzenie w oparciu o dokumente

serwisovg
PEK _UO03 — umie wykortaprost, aplikacg SCADA dla stacji operatorskiej lub systemu wizaatiji,
PEK U04 - umie skonfigurowa sterownik PLC i regulator wielofunkcyjny (jednost

wielofunkcyjme), oprogramowé te uradzenia jako koncentratory sygnatéw pomiarowych
prosty uktad sterowania
PEK _UO5 — umie odczyéaschemat technologiczny procesu przemystowego
PEK_U06 — umie na podstawie dokumentacji techniczpeawidiowo podiczy¢ urzadzenie
przemystowe do instalacji elektrycznej
PEK_UO7 — umie podtzy¢ urzadzenie w sieci transmisji szeregowej RS-485.
z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1 — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn
analizy,
PEK_KO02 — rozumie koniecz&® samoksztatcenia oraz rozwijania zdalciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsci,

I

b

mi

)

lub

D

j

o

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ - wyktad ;:;;i
Wyl Wprowadzenie, omowienie ogolnej struktury z ngdrgym systemem 1
SCADA.
Wy 1.2 Czujniki pomiarowe i rone metody pomiaru podstawowych wiedkb 5
y < fizycznych.
Wy?2 Czujniki pomiarowe, metody pomiaru bezpedniego i péredniego 1
Wy3 Sygnalty i standardy pomiarowe. 1
Wy3.4 Prze.tworniki pomiarowe i ugdzenia do przeksztatcania sygnatow 3
' pomiarowych.




W-y 5,6 Urzadzenia i elementy pracige w sygnatowym standardzie cyfrowym 3
Zasady zasilania i zabezpieczania pomiarowych iongkvczych

W-y 6,7 urzadzea przemystowych, zasady i symbole stosowane na sataeim 2

elektrycznych.

Wy 7 Zasady i normy stosowane przy sp@zaniu schematow 1

y technologicznych procesu przemystowego.
Wv8 Urzadzenia — koncentratory sygnatéw. Sterownik PLCojemkcja w 5
y rozproszonym uktadzie sterowania.
Budowa i konfiguracja sterownika PLC. Metody progmavania
Wy 9 . 2
sterownika PLC.
Podstawowe zasady i struktugzyka drabinkowego. Struktura payai i

Wy10 typy zmiennych w sterowniku PLC. Podstawowe funkegeczne 2

sterownika.

Wy1l Elementy czasowe, liczniki, funkcje do magazynowanejestracji 1

y (buforowania) danych w sterowniku PLC.
Komunikacja i wymiana informacji pomiarowych i wykawczych

Wy11,12 ! . 2

urzadzen automatyki.
Standardy transmisji szeregowej wykorzystywaneystesnach

Wy12,13 o : 2

akwizycji danych pomiarowych

Wy13,14 Systemy _SCADA I panele operatorskie w rozproszooiadzie 3

sterowania
Systemy bezpiecastwa. Przyktady automatycznych uktadéw
Wy15 zabezpieczagych na liniach produkcyjnych, hierarchia alarmow, 2
rejestracja alarmow i zdanzeprocedury, poziomy dagiu do systemow.
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
Godzin

Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjne. 2

La2 Wprowadzenie, omowienie zatdaboratoryjnych, zapoznanie¢sstudentéw Z 4
urzadzeniami i laboratoryjnymi modelami obiektow.

La3 Testy i pomiary czujnikOw i przetwornikbw pomiarogly 4
La4 Testy uradzen pracugcych w sygnatowym standardzie cyfrowym. Zapoznanie 4
sie z elementami zasilggymi i zabezpieczagymi urzdzenia przemystowe.

La5 Konfigurowanie regulatora wielofunkcyjnego. Reatizazadania poleggego na
oprogramowaniu regulatora wielofunkcyjnego tak pbinit on rok koncentratora 4
sygnatow pomiarowych

La6 Konfigurowanie sterownika. Realizacja zadania pajgmgego na oprogramowaniu p
sterownika PLC tak aby petnit on edkoncentratora sygnatéw pomiarowych

La7 Stacja operatorska w systemie wizualizacji SCADA.

La8 Konfiguracja i testy przetwornikbw pomiarowych. WWhomienie. stacj
operatorskie - aplikacji SCADA w pgizeniu ze sterownikiem PLC i obiektem 4
laboratoryjnym.

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojed




N2. Cwiczenia laboratoryjne
N3. Konsultacje
N4. Praca wtasna — przygotowanieddczen laboratoryjnych

N5. Praca wtasna — samodzielne studia i przygot@adm kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowci Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

PEK_UO1+ PEK_U07 Odpowiedzi ustne,
- - obserwacja wykonywaniéwiczen,

F1 _
PEK_KO1+ PEK_K02 pisemne sprawozdaniawiczen,

F2 PEK_ W01+ PEK W09 Kolokwium pisemne

Jereli F1>2.01 F1>2.0to P = 0,4*F1 + 0,6*F2z¢8 F2=2.0 LUB F1=2.0 to P=2.0

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Nawrocki WaldemarRozproszone systemy pomiargiWKit., 2006

[2] Kasprzyk J.Programowanie sterownikow przemystowyiNT, Warszawa 2006

[3] Krzesaj-Janyszek Barbamomiary cinienia. Wybrane problemy konstrukcji i technolog
przyrzzdow

pomiarowychPIAP, Warszawa 2005

[4] Taler D., Sokotowski JRomiary cieplne (zg¢¢zkowe) w przemie, PAK 2006

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] Bolton W.:Programmable Logic Controlley&lsevier 2003

[2] Korytkowski JaceklUktady przetwornikow cyfrowo-analogowych najié, prgdu i
rezystancji oraz

metoda ich analizyPIAP Warszawa 2004

[3] Jakuszewski Ryszard,

Programowanie systemow Scada - iFix 4.Q PL

wydawca: Jacka Skalmierskiego, 2008

[4] Trybus L.:Regulatory wielofunkcyjn&/NT, Warszawa 1992

Opracowania firmowe:
[1],GE INTELLIGENT PLATFORMS - PROFICY MACHINE EDITON, Inc., 2011

[2], GE INTELLIGENT PLATFORMS - 90-30, Inc., 2011
[2] Podrcznik InTouch. Wizualizacja. Invensys Systems,,|I8011

[3] SIPROM DR24. Graphic Configuration of the Médtction Unit SIPART DR24. Manual.

SIEMENS. Issue 05/96
[4] SIPROM DR24. Handbuch. 6DR1125-8KB. Siemens ¥492.

Czasopisma:
[1] Pomiary Automatyka Kontrola

[2] Pomiary Automatyka i Robotyka

i



OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Lower Michat, 71 320 29 68; michal.lower@ pwr.wrdc.p

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Pomiarowe i wykonawcze uradzenia automatyki
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci narzdzia
4 . . przed-
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku miotu programowe| dydakty-
studiow i specjalrézi cznego
K1AIR_W11,
PEK_ W01 KIAIR_ W25 Ci Wyl, Wy2, 1,3,5
K1AIR_W11, Wy3-Wy6,
PEK_ W02 K1AIR_ W25 Cc2 Wy15 1,35
K1AIR_W3,
PEK_WO03 K1AIR W25, C3 Wy3,Wy4, 1,35
K1AIR_ W26
PEK W04 K1AIR W27 C4 WibR 1,3,5
- - Wy13-Wy15, =
K1AIR_W10,
PEK_WO05 KIAIR_ W25 C5 Wy6, Wy7, 1,35
PEK_WO06 K1AIR_W26 C6 Wy8-Wy10, 1,35
PEK_WO07, K1AIR_ W25, c7 Wy02, 135
PEK_ W08 K1AIR_ W27 Wy11-Wy13, "
K1AIR_W10,
PEK_ W09 KIAIR_ W25 Cc8 Wy7 1,3,5
K1AIR-U5,
K1AIR U7, C4-5,
PEK _UO1 K1AIR-U10. c7.8 La3,La4,La8| 1,2,3,4,5
K1AIR_ U26
PEK UO02 K1AIR_ U26 C4, C6| La5,La6,La8| 1,2,3,4,5
PEK UO03 K1AIR_ U26 Cc7 La7,La8 1,2,3,4,5
PEK U04 K1AIR_ U26 C4,C6| Lab,Lab6 1,2,3,4,5
K1AIR U20,
PEK _UQ05 K1AIR_ U44 C3-8 La2 1,2,3,4,5
K1AIR U20,
PEK_UO06 K1AIR_ U44 C7,C8 La4 1,2,3,4,5
PEK _UQ7 K1AIR U26 C2-8 La8 1,2,3,4,5
K1AIR_K04 Wyl+Wyl15
PEK K01, PEK K02 cs Lal-La8 1,2,3,4,5




Zat. nr 4 do ZW

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim Techniki komputerowe w robotyce
Nazwa w ¢zyku angielskim Computer aided engineering in robotics
Kierunek studiéw (jéli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnéc (jesli dotyczy): Robotyka

Stopier studidéw i forma: |, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu ARES00102
Grupa kursow NIE

Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai 30
zorganizowanych w Uczeln
(Z2zV)
Liczba godzin catkowitego 90
nakladu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie

na ocere

Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS

olw

w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

~—

w tym liczba punktéw ECTS 2
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. Wiedza z zakresu mechaniki analitycznej, robotykietod numerycznych
2. Umiejetnos¢ programowania strukturalnego i obiektowego
3. Znajoma¢ zasad projektowania algorytmow

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Zaznajomienie z metodami tworzenia aplikaojnkuterowych i sizgcymi do tego nakgziami
stosowanymi w modelowaniu, projektowaniu, symulgmjototypowaniu, konstruowaniu i
uruchamianiu systemow robotycznych
C2. Zaznajomienie z podstawami zgtzania projektem i nagdziami komputerowymi
wykorzystywanymi w tym procesie
C3. Zaznajomienie z zasadami pracy w zespole

*niepotrzebne skigi¢




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - znajomi podstaw programowania wziykach symbolicznych (Mathematica,
Matlab)

PEK_WO02 — znajomi podstaw pracy z systemami symulacji numerycznegjtfidmatica,
Matlab)

PEK W03 — ogolna wiedza o wspotczesnych systemaatbftach szybkiego prototypowani
systemach symulacji uktadéw robotycznych

PEK_ W04 — znajomi podstawowych zasad doboru remz komputerowych do problemu

PEK_WO05 — znajomi podstaw zargdzania cyklem projektu i zezanych z tym peg

PEK_WO06 — ogolna wiedza o tradycyjnych i adaptaggiinmetodykach prowadzenia projel

PEK_WO07 — podstawowa znajolt@asad pracy grupowej w projekcie
robotycznym/informatycznym

Z zakresu umietnosci:

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01 —wiadoma¢ roli doboru nargdzi do pracy

PEK K02 —$wiadoma¢ znaczenia wyszukiwania informacji oraz jej analizy

PEK K03 —wiadoma¢ roli wspotpracy w zespole przy realizacji postawégo zadania

a,

(tu

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad Liczba godzin

Wyl | Wyktad wstpny. Projekt i jego inicjacja

Wy2 | Zarzgdzanie cyklem projektu - podeie ramowe

Wy3 | Budowa efektywnego zespotu projektowego, komuaikagjrupie

Modele projektu, cykdycia systemu. Nagdzia komputerowe wspomageg
przygotowanie projektu i organizagpracy

Wy5 | Matematyka w Mathematicé/izualizacja wynikow w Mathematice

Modelowanie systemow robotycznych w Mathematicdykamvane moduly
narzedziowe

Wy7 | Matlab — programowanie m-plikéw. Grafika w Matlabie

N [P & W] B [NDNN

Podstawowe pakiety namziowe w Matlabie. Symulacja uktadpw
dynamicznych w Matlabie — Simulink

Systemy prototypowania i symulacji uktadéw robotych. Struktura |
mcliwosci

Wy10 | Biblioteki i interfejsy wybranych systeméw symiildjzyktady aplikaciji

Analiza zadania w kontédie doboru nargzdzia. Prototypowanie i integracja
rozwigzan

Wy12 | Kolokwium zaliczeniowe

NN N NN

Wy13 | Bledy systemow komputerowych, ichdta i klasyfikacja

w
o

Suma godzin

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad tradycyjny
2. Konsultacje

3. Praca wtasna — samodzielne studia prezentowgmpttemow




4. Praca wtasha — przygotowanie do kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formugca | Numer efektu ksztatcenia Sposob ocenygrsiccia efektu ksztatcenia

(w trakcie semestru), F
— podsumowujca (na
koniec semestru)

P PEK_WO01 - PEK_WO07, | Kolokwium pisemne
PEK K01

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] N. Mingus,Zarzdzanie projektamiWyd. Helion, Gliwice, Onepress, 2009.

[2] Z. SzyjewskiMetodyki zargdzania projektami informatycznynWyd. Placet, Warszawa
2004.

[3] J. Cooling,Software Engineering for Real-Time SysteAddison-Wesley, Harlow 2003.

[4] G. Drwal i inni, MATHEMATICA dla kadegqg WPK Jacka Skalmierskiego, 1996.

[5] B. Mrozek, Z. MrozekMATLAB i Simulink. Poradnikzytkownika Helion Gliwice, 2004,

[6] Webots user guid€yberbotics Ltd., 2012.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Y. Chong, E. BrownZarzgdzanie ryzykiem projekt®ficyna Ekonomiczna, Krakdw,
2001.

[2] J. GorskiInzynieria oprogramowania w projekcie informatycznywiikom, Warszawa
2000.

[3] J. RoszkowskiAnaliza i projektowanie strukturalnélelion, Gliwice 2004.

[4] R. Barker, C. LongmarGCase Method. Modelowanie funkcji i proces®NT, Warszawa
2001.

[5] T. B. BahderMATHEMATICA for scientists and engineedsldison-Wesley,1995.

[6] S. Wolfram,MATHEMATICA : A system for doing mathematics bymaer, Addison-
Wesley, 1991.

[7] K. Ogata,Solving Control Engineering Problems With Matl&nglewood Cliffs: Prentice
Hall, 1994.
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OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Robert Muszynski, Robert.Muszynski@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Techniki komputerowe w robotyce
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka
| SPECJALNGSCI Systemy informatyczne w automatyce

Przedmiotowy
efekt

Odniesienie

przedmiotowego efektu do

Cele
przedmiotu**

Tresci programowe**

Numer narzedzia
dydaktycznego**

ksztaicenia efektéw ksztatcenia

zdefiniowanych dla

kierunku studiow i

specjalnaci (o ile dotyczy)

PEK_W01 | S1ARR_ W02 Cl Wy5, Wy6 1-4
PEK_W02 | S1ARR_ W02 Cl Wy7, Wy8 1-4
PEK_W03 |31ARR_ W02 C1 Wy9, Wy10 1-4
PEK_ W04 |S1ARR_ W02 C1,C3 Wyll 1-4
PEK_WO05 |S1ARR_ W02 C2 Wyl, Wy?2 1-4
PEK_W06 | S1ARR_ W02 C2 Wy4 1-4
PEK_WO7 | S1ARR_ W02 C2,C3 Wy3 1-4
PEK_KO01 Cl1-C3 | Wy4-Wyll, Wyl 1-4
PEK_KO02 Cl-C3 Wyl — Wy13 1-4
PEK_KO03 C3 Wyl — Wy4, Wyl1 1-4




Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Robotyka 2
Nazwa w ¢zyku angielskimRobotics 2
Kierunek studiéw: Aitomatyka i Robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy/kierunkowy
Kod przedmiotuAREK012
Grupa kursowNIE

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30

w Uczelni (ZzU)

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 90

studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Zaliczenie
na ocere

Dla grupy kurséw zaznacéykurs

koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS

Liczba punktow odpowiadaga zagciom 3

o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 2
kontaktu (BK)

Wyktad Cwiczenia | Laboratoriun]  Projek{  Seminarium

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
1. Zna podstawowe pegia zadania i metody robotyki.
2. Posiada znajon$é podstaw programowania.

\

CELE PRZEDMIOTU
C1l. Zdobycie umigjnosci obstugi, sterowania, programowania i eksploatatjotéw przemystowych
ustugowych
C2. Zdobycie umiejnosci wykorzystania do sterowania robota informacjcipadzcych z ukladdw
sensorycznych

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktéra zaligia kurs
Z zakresu wiedzy:

z zakresu umigfnosci:

PEK _UO1 — potrafi obstugiwéa sterowa i programowa roboty przemystowe

PEK_UO02 — potrafi zdefiniowauktad wspoétrzdnych robota przemystowego zwany z nargdziem

PEK_UO3 — potrafi zidentyfikowaparametry i manipulatora rozyzia¢ proste zadanie kinematyki

PEK _U04 - potrafi postugiwasic sonarem ultradvickowym w celu wyznaczenia odlegkdy miedzy
obiektami na scenie robota




PEK_UO5 — potrafi zaimplementowaalgorytm sterowania robota mobilnego

z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK _KO1 - potrafi pracowasamodzielnie i w zespole

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaj¢ — wyktad ;f;;i
Suma godzin
Forma zaj¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Cwil Wprowadzenie, omOwienie zasad BHP w laboratoriu 2
Cw2 Obstuga i programowanie robota przemystowego ABB1&R00 4
Cw3 Obstuga i programowanie robota przemystowego FANIROMate 200iC 4
Cw4 Wiasndci sonaréw ultragiviekowych 4
cws Wprowadzenie do systemu operacyjnego ROS: symulatibesim 4
. Weryfikacja whasnéci ruchowych uktadéw nieholonomicznych na przykiad
cwé robota mobilnego Pioneer 3-DX 4
Cw7 Zastosowanie czujnikagi Kinect do interakcji z robotem mobilnym 4
Cw8 Termin odrébczy 4
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Cwiczenia laboratoryjne
2. Konsultacje
3. Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcf Numer efektu ksztalcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

F PEK_U01+ PEK_UOS5;

sprawdziany, aktywnid
indywidualna, sprawozdania

P=F




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEELNIAACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] K. Tcha i inni "Manipulatory i roboty mobilne: modele, plawanie ruchu, sterowanie",

Oficyna Wyd PLJ., W-wa 2000

[2] M. Spong, M. Vidyasagar "Dynamika i sterowarabotéw", WNT, W-wa 1997
[3] E. Jezierski "Dynamika robotow" WNT, W-wa, 2006

[4] Instrukcje doéwiczen dostpne w Internecie

LITERATURA UZUPELNIAJACA

1d.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Tcha, 71 320 3271; krzysztof.tchon@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Robotyka 2
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci .
4 . . przed- narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku| " ° programowe
o o miotu dydakty-cznegq
studiow i specjalrei
PEK_UO01 K1AIR_U30 c1, cp WL cwz, 12,3
Cw7
PEK_UO02 K1AIR_U30 C1| Cwil, Cws 1,2,3
PEK_U03 K1AIR_U30 Cl | Cwi,Cw4 1,2,3
PEK_U04 K1AIR_U30 C2,| Cwi,Cws6 12,3
PEK_UO05 K1AIR_U30 C3 | Cwil, Cw3 1,2,3
PEK_KO1 K1AIR_U30 C1,C2 Cwil-Cws8 1,2,3




Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr

Specjalnéc (jesli dotyczy): ...... ARR
Stopier studidw i forma:

| stopien, stacjonarna

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim ......... ROBOTY MOBILNE (1)
Nazwa w ¢zyku angielskim ..... MOBILE ROBOTS (1)
Kierunek studiéw (j&li dotyczy): Automatyka i robotyka

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES104
Grupa kursow: NIE
Wykiad Cwicz. | Lab. | Projekt Sem
Liczba godzin zaK zorganizowanych w 30 15
Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu 40 20
pracy studenta (CNPS)
: . zaliczenie zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocen na ocegn
Dla grupy kurséw zaznaczykurs
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktow odpowiadgja 1

zajgciom o charakterze praktycznym (P

N

w tym liczba punktow ECTS
odpowiadajca zagciom wymagajcym
bezpdredniego kontaktu (BK)

WwnN e

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
Wiedza z zakresu matematyki (geometria i teoridogrpi podstaw teorii regulacii;
Wiedza z zakresu podstaw robotyki;
Wiedza i kompetencje w zakresie ukladow automa&sady dziatania podstawowyc
elementow sensorycznych i wykonawczych);
4. Wiedza i umiejtnosci w zakresie podstaw techniki mikroprocesorowey;

=)

CELE PRZEDMIOTU
C1 Poznanie budowy i zastosowania robotéw mobilnych
C2 Poznanie problemow sterowania motorycznego igesyi robotdw mobilnych.
C3 Poznanie struktur i funkcji systeméw sterowdokomocp.
C4 Poznanie metod zdobywania i reprezentowaniaayiectoczeniu.

C5 Poznanie metod planowania trasy autonomicznagatat mobilnego.

C6 Poznanie technik rejestracji i analizy sygnabd@ogicznych dla interfejsu cztowiekrebot
C7 Nabycie umiejnosci projektowania elementow robota mobilnego , saxreddie i w zespol




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 Ma ogéla wiedz na temat konstrukcji robotéw mobilnych, ich sysfem
lokomaociji, sterowania i zasilania,

PEK_WO02 Zna zastosowania robotéw mobilnych.

PEK_WO03 Rozumie pegie autonomii robotéw, nawigacji opartej na planmawigacji
reaktywnej.

PEK _WO04 Ma wiedg na temat kinematyki i sterowania motorycznego weigo robota
mobilnego (z uwzgldnieniem zalenosci czasowych).

PEK_WO05 Zna metody dekompozycji funkcjonalnej i éwloralnej problemu sterowania
lokomoch, prowadzace do architektury szeregowej (hierarchicznejwnolegtej
(zadaniowej) systemu sterowania.

PEK_WO06 Zna metody planowania trasy robota moboneg

PEK_WO07 Rozumie pegia samolokalizacji robota i niepewdud jego pozyciji.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK _UO1 Potrafi zaprojektowgodzespoty autonomicznego robota mobilnego: proste
systemy jezdne, uktady sensoryczne,

PEK _UO02 Potrafi zaprojektowaalgorytmy obstugi czujnikdw, sterowania motorycgoe
nadrzdnego (nawigacji reaktywnej, nawigacji opartej tenpe) dla robota
mobilnego

PEK _UO3 Potrafi wykorzystasygnaty biologiczne do sterowania nadizego robota
mobilnego (w ukladzie interfejsu cztowiek-maszyna).

Z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK _KO1 Potrafi wyrani¢ w projekcie zadania skladowe i wspotdzéatainnymi

odpowiedzialny powierzone zadania.

PEK _KO02 Potrafi okrdi¢ harmonogram realizacji projektu z uwgdphieniem uwarunkowa
wynikajacych m. in. z dogpnasici laboratorium, czasu oczekiwania na zamowi
elementy, a tale go elastycznie modyfikowarzy zmianie tych uwarunkowa

wykonawcami przy zespotowej realizacji projektu kegujac w sposob twérczy i

bne

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad Liczba godzin

Wprowadzenie, program kursu i wymagania. Robotyzagpjogcia
podstawowe i definicje. Sterowanie pozycyjne acst@nie logiczne.
Inteligencja i autonomia robotéw. Sterowanie malsipy a
lokomocp.

Systematyka i obszary zastosa@wsjazdoéw autonomicznych.
Konstrukcja uktadéw wykonawczych - przyktady rozean. Uktady
holonomiczne i nieholonomiczne w odniesieniu dmkotch robotéw
mobilnych.

Sformutowanie problemu sterowania lokompdterowanie oparte na
planie i sterowanie reaktywne. Dekompozycja prohblesterowania
lokomocp. Dekompozycja funkcjonalna i klasyczna struktura
hierarchiczna uktadu sterowania.

Dekompozycja behawioralna i architektura rownolegiachitektura
'SUBSUMPTION'.

Wy5 | Kinematyka uktadu jezdnego i sterowanie motangckotowego 2




robota mobilnego. Robot wirtualny i repertuar jegohdw.

Interfejs czlowiek-maszyna. Biosterowanie. Problgroyniaru
biosygnatow i rozpoznawania komend stecych na przyktadzie
sygnatéw EMG.

Nawigacja reaktywna oparta na logice rozmyte;.

Problem Podstawowy planowania ruchu pojazdu aut@rmrago.
Przestrzé konfiguracyjna. Siatka punktéw decyzyjnych. Klakstja
metod planowania trasy.

Metody planowania trasy ruchu (l) — Metody Sieco§rmetoda
Grafu Widzialndci, Diagram Voronoi'a.

Metody planowania trasy ruchu (lI) — Metody Siecdd: metoda
Uogolnionych Cylindrow.

Metody planowania trasy ruchu (lll) - Metody PodaiRrzestrzeni
Swobodne;j.

Metody planowania trasy ruchu (IV) — Metody Rasteow

Samolokalizacja robota. Niepewa¢gpozycji. Nawigacja przyrostows
I nawigacja oparta na znakach terenowych.

Roboty inspekcyjne. Robot mobilny Ulisses: konstjakprocedury
systemu sterowania i zalesci czasowe.

Elastyczne systemy produkcyjne i konstrukcja rototo
transportowych - przegdl rozwigzan. Robot mobilny Robuter.

Suma godzin

30

Forma zajeé - projekt

Liczba godzin

Pri

Sprawy organizacyjne, podziat na grupy projektosvapwienie i

rozdanie tematéw zadgrojektowych. Przykladowy tematy:

1. Wykorzystanie sensoréw obrotu kot w systegigezenia pozycji
robota kotowego.

2. Zastosowanie serwomechanizméw modelarskich vstkakcji
robota kroczcego.

3. Zastosowanie sensora chemicznego do budowynsystawigacji
zapachowej dla robota mobilnego.

4. Zastosowanie akcelerometrzyroskopu do pomiaru ruchéw gtow
dla kierowania wozkiem inwalidzkim.

5. Zastosowanie mikrofonu i wzmacniacza operacygrammbudowy
sondy mierzcej sygnaty mechanomiograficzne (MMG).

6. Opracowanie graficznego symulatogki dla treningu sterowania
bioprotea.

7. Zastosowanie aktuatorow wibracyjnych do przekazicia dotyku
od protezy do iytkownika.

8. Analiza sygnatow EMG i MMG dla rozpoznawaniatgasdioni.

y 1

Pr2

Opracowanie zaten projektowych (kada grupa dla swojego temat
obejmupcych: zakres projektu, harmonogram realizacji i
przewidywane&rodki (elementy, nakzzia do realizacji, aparatura).

Pr3

Poszukiwanie i uzgodnienie rozgania: analiza literaturowa
(Internet) problemu., dyskusja w grupie wlasneprawadacym
zajcia. Zamowienie elementow niedgsych w laboratorium.

Pra

Wykonanie wgpnego uktadu lub opracowanie i oprogramowanie




algorytmu. Uruchomienie uktadu lub programu i ¢pste
eksperymenty. (Wytypowanie i zamdéwienie dodatkowgldmentow)
Opracowanie sprawozdaniagsikowego.

Budowa i uruchamianie uktadu (uzupetnienie o zatmeielementy) /

PS5 pisanie i uruchamianie programu. Kontynuacja ekgpentow. 4
Pr6 Demonstracja opracowanego uktadu/ programu. Oprac@wy 5
sprawozdania kecowego.
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem slajdow;

N2. Zagcia projektowe — dyskusja nad koncep@alizacji projektu;

N3. Zagcia projektowe — grupowa praca nad projektem; akw#asprezentacja uzyskanych
wynikow;

N4. Konsultacje;

N5. Praca wlasna — realizacja projektu; opracowspiawozdania;

N6. Praca wlasna — przygotowanie do kolokwium;

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny | Numer efektu ksztatcenia Sposo6b ocenygisiccia efektu
ksztalcenia

F1 PEK_WO01 + PEK_WO07, PEK_UO1 + PEK_UO3 aktywhpodczas wyktadu

F2 PEK_WO01 + PEK_WO07 wyniki sprawdzianéw pisemnych
(kolokwiow)

F3 PEK_WO1 + PEK_WO07, PEK_UOL - PEK_UOB,  aktywndé¢ w dyskusji
PEK_KO1, PEK_KO02

F4 PEK_WO01 + PEK_WO07, PEK_UO1 + PEK_UOB, sprawozdania z pagiow
PEK K01, PEK K02 projektu

P=F1+F2+F3+F4 (z wagami)

Oceny(F — formupca (w trakcie semestru), P — podsumayeaj(na koniec semestru)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

literatura PODSTAWOWA:

[1] R.A. Brooks, A robust layered control system fanabile robot, IEEE Journal of
Robotics and Automation, RA-2 No 1, 1986.

[2] J.-C. Latombe, Robot motion planning, Kluwer AcadeRublishers 1993.

[3] A. Woiczowski, J. Racz, An Experiment in Navigatiminan Autonomous Mobile
Robot, Proc. of the Int. Workshop on IntelligentRtc Systems '93, Zakopane 1993.

[4] A. Woilczowski, M. Licha, Praktyczne zastosowanie metod planowéciigKi

opartych na rastrowym modelu otoczenia dla robaghiimego i manipulatora
planarnego, Prace V KKR, Wroctaw 1996.

[5] Z. Korzen, A. Wotczowski, Tendencje rozwojowe robotéw mokéh w logistycznie
zintegrowanych systemach transportowo-magazynowgobdukcyjnych - Cz. 1 i Cz.
2, Logistyka nr 2 i nr 3, 1995.




[6] A. Wolczowski, Self-Correcting Trajectory Planninging Modified Visibility Graph,
Proc. of 6th IFAC Symposium on Robot Control, \&)|Elsevier Science, Vienna 200

[7] S. M. LaValle: ,Planning Algorithms”, Cambridge Wmeirsity Press, 2006.
[8] De Luca C., Electromyography. Encyclopedia of Matligevices and Instrumentatior

(John G. Webster, Ed.) John Wiley Publisher, 98; P096.
literatura UZUPELNIAACA:

[9] W. Jacak, Roboty Inteligentne - metody planowamiateh i ruchu, PWr, Wroctaw
1991.

[10] A. Woitczowski, Autonomous Mobile Robot ULYSSES, Aipptions of Atrtificial
Intelligence in Engineering VII, Computat. MechanRublications, Boston 1992.

[11] A. Woitczowski, Podsystem sterowania lokalnego rabmbbilnego Ulisses, Prace IV
KKR, Wroctaw 1993.

[12] J.L. Jones, A.M. Flynn, Mobile Robots - Inspiratimnmplementation, AK Peters, Ltd.

Wellesley 1993.
[13] H.R. Everett, Sensors for mobile robot, AK Petetd,, Wellesley 1995.

[14] A. Wotczowski, M. Kurzynski, Human — machine ine€ in bioprosthesis control
using EMG signal classification, Expert Systems33#70, 2010.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Andrzej Wotczowski, andrzej.wolczowski@pwr.wroc.pl
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
ROBOTY MOBILNE (1)

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU ... Automatyka i robotyka

| SPECJALNGCI ...AiR_ARR_1.

Przedmiotowy| Odniesienie przedmiotowego | Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektu do efektéw ksztatcenia | przedmiotu |programowe |dydaktycznego**
ksztalcenia | zdefiniowanych dla kierunku |** **
studiéw i specjalndci (o ile
dotyczy)
PEK_WO01 S1ARR_WO04 Cl+C6 Wyl, Prl + N1, N4, N6
(wiedza) Pr3
PEK_WO02 S1ARR_WO04 C1 Wy2, Wyl14 N1, N4, N6
Wy15
PEK_WO03 S1ARR_WO04 C2,C3 Wyl, Wy3, N1, N4, N6
Wy7

PEK W04 S1ARR_WO04 C2 Wy5 N1, N4, N6

PEK_ W05 S1ARR_ W04 C3 Wy3, Wy4 N1, N4, N6

PEK W06 S1ARR_WO04 C5 Wy8 + Wyl2 N1, N4, N6

PEK W07 S1ARR W04 C2,C3 Wy13 N1, N4, N6

PEK_UO1 S1ARR_U0O4 C1,C4,C1T Wy2 +Wy5, N1+ N5
(umiejetnosci) Prl + Pr6

PEK_U02 S1ARR_UO4 C1+C5,CT Wy7 +Wylp N1+ N5

Prl + Pr6
PEK_UO03 S1ARR_UO4 Ce, C7 Wy6, Prl + N1 + N5
Pr6

PEK_KO01 S1ARR_KO02 C7 Prl <+ Pr3 N2 + N5
(kompetencje)

PEK K02 S1ARR_KO02 C7 Prl < Pr3 N2 + N5

** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim: Interfejsy obiektowe

Nazwa w ¢zyku angielskim: Interfacing microprocessor with industrial objects
Kierunek studiéw (j&li dotyczy): Automatyka i Robotyka (AIR)

Specjalnéc (jesli dotyczy): Automatyka i robotyka

Stopier studidw i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: Obowigzkowy

Kod przedmiotu: AREKO014

Grupa kursow: TAK

Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariunt
Liczba godzin zai
zorganizowanych w Uczeln 30 30
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 90
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na
na ocerg ocere
Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 5
w tym liczba punktow|
odpowiadajca zagciom - 3
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadaica zagciom 1,5 1,5
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

\

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
. K1AIR_W08
. K1AIR_W15
. K1AIR_W17
. K1AIR_W19
. K1AIR_W20
. K1AIR_W25

OO WNPE




CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy z zakresu wymagedla uradzei tagczacych systemy mikroprocesorowe
Z elementami wykonawczymi i pomiarowymi.

C2. Nabycie wiedzy z zakresu uktadow elektronicinydo przetwarzania sygnatgw
uzyskanych z czujnikbw pomiarowych i inicjatorowiekiowych.

C3. Nabycie wiedzy o zaktoceniach elektromagnetychkan sposobach ich zwalczania.

C4. Nabycie wiedzy o sposobach realizacji transmprggowej.

C5. Nabycie wiedzy o separacji galwanicznej i steemych rozwazaniach.

C6. Nabycie wiedzy o silnikach jako elementach wydwczych w automatyce.

C7. Nabycie wiedzy o rozwzaniach ukladowych i sposobach sterowaniznego typu
silnikow.

C8. Nabycie wiedzy z zakresu analogowego przetwaizygnatéw pomiarowych.

C9. Nabycie umiefnosci wyboru elementow i technologii mouta probnych uktadow
elektronicznych.

C10. Nabycie umiginosci uruchamiania, testowania, wyszukiwanigddiw i uszkodze,
usuwania uszkodaew realizowanych uktadach.

C11. Nabycie umigfnosci kompletacji i obstugi urdzen pomiarowych, przeprowadzanja
pomiaréw parametrow i charakterystyk, ich dokumesaiioia, analizy liddéw pomiarow|
I obrobki danych pomiarowych.

C12. Nabycie umiejnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji i katgw
firmowych

C13. Zrozumienie znaczenia ungigjosci wyszukiwania informacji oraz samoksztatcenia
i rozwijania zdolnéci do samodzielnego stosowania zdobytej wiedzyiejgtmosci.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna rodzaje, standardy i uktady trasgreygnatow systemach automatyki,

PEK W02 - zna rodzaje zakldcesposoby ich rozprzestrzeniania,si

PEK_WO03 - jest w stanie zinterpretaivasymagania z normyEC 61131-2na wefcia i wyjscia
sterownikow i krotko je scharakteryzotya

PEK W04 - zna podstawowe roazania wejcia i wyjscia sterownikdéw,

PEK_WO05 — ma wiedgzo roli i rozwigzaniach separacji galwanicznej w systemach,

PEK_WO06 — zna zasady doboru typu ¢dpdo potrzeb,

PEK _WOQ07 — zna podstawowe typy silnikéw, ich rodzajasad dziatania, stosowane sterowniki i
algorytmy sterowania

z zakresu umiegtnosci:

PEK_UO1 — umie zmontowauruchomt i przetestow&wzmacniacz pomiarowy,

PEK _U02 — umie dobta zaprojektowd, zmontowa, uruchomt i przetestowa filtr dla sygnatu
analogowego,

PEK_UO3 — umie dobta zmontow&, uruchomé i przetestowé& wybrany nieliniowy przetworni
sygnatu analogowego,

e

z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK K01 — maswiadoma¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytycznej
analizy,
PEK_KO02 — rozumie koniecz&é samoksztatcenia oraz rozwijania zdalciado samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i ungitepsci,




TRESCI PROGRAMOWE

. Liczb
Forma zaje¢ - wyktad gfgziﬁ
Transmisja sygnatow analogowych i cyfrowych w sysieh
Wyl . . ) . 2
automatyki.Oddziatywanie zaktode
Wy2 Uktady sterygce dwustanowe. Stosowane rozzania. 2
Zabezpieczenia przed zaktoceniami i uszkodzeniamkiadach
Wy3 s . . 2
wejsciowych i wyjciowych. Stosowane ukfady.
Wy4 Uktady wep¢ dwustanowych (norma IEC 61131-2). Zabezpieczenia.,| 2
Wy5 Sterowanie elementami wykonawczymi. Stosowane ykiad 2
W6 Uktady transmisji sygnatéw analogowych. Nadajnikidbiorniki petli 5
y pradowej.
W7 Rola separacji galwanicznej. Separacja galwanisyggaatow 5
y analogowych.
Wy8 Separacja galwaniczna sygnatow cyfrowych. 2
Wy 9 Napedy jako elementy wykonawcze. Podstawowe wymagania. 2
Wy10 Sterowanie silnikami skokowymi. 2
Wyl1 Uktady elektroniczne ngpdw pidu statego. Regulacjaagita 2
Wy12 Uktady elektroniczne nagpdw pidu statego. Sterowniki impulsowe. 2
Wy13 Sterowanie silnikow komutatorowychagu zmiennego, sterowanie fazowe. 2
Wyl4 Sterowanie bezkomutatorowych silnikovaghr statego. 2
Wy15 Uktady napdowe z silnikami asynchronicznymi, sterowniki PWM 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Prezentacja zasoladweratorium. Prezentacla
i rozdziat realizowanych tematoéw. Wprowadzenie dztadyki obliczé i doboru
typu i wartgci elementéw. Omdwienie zasad i technologii wykdaamontau 2
elektronicznego. Spos6b dokumentowania pomiaréw krolki danych
pomiarowych, wykonania sprawozdania. Sprawy orgayine.
La2 Weryfikacja doboru elementéw i obliazéch wartgci w zaleznosci od zadanych 4
parametrow uktadu. Wgtny monta
La3 Uktad do liniowego przetwarzania (wzmacniania) stgranalogowego.
Etap I.- wzmacniacz éiicowy. Monta elektroniczny i uruchomienie. Pomiar 4
charakterystyk statycznych, stabidd@zasowa i temperaturowa.
La4 Uktad do liniowego przetwarzania (wzmacniania) sigranalogowego.
Etap Il.- Rozbudowa uktadu do konfiguracji wzmacazia pomiarowego. Pomiar 4
charakterystyk statycznych igstotliwasciowych.
La5 Uktady eliminacji zaktoce w sygnale analogowym — filtry.
Etap |. Weryfikacja doboru konfiguracji uktadowejo dzadanego typu 4
i charakterystyk filtru, doboru elementéw i obli6zéch wartgci. Monta
| stopnia filtru, pomiar wigciwosci statycznych i dynamicznych.
La6 Uktady eliminacji zaktéaew sygnale analogowym — filtry.
Etap Il.- Weryfikacja doboru konfiguracji uktadowdp filtru wyzszego rzdu 4
zadanego typu. Dobor elementow i obliczenie ichtegar. Montaz Il stopnia
filtru, pomiar wigciwosci statycznych i agstotliwosciowych catego filtru.
La7 Nieliniowe przetworniki sygnatu analogowego: pregtik sygnatowy lub ukiag 4
prébkupco-pamétajacy wartg¢é maksymalg sygnatu.




Etap I. Weryfikacja doboru konfiguracji uktadowep @dadania, zastosowanych
elementéw i ich wartxi. Podzial uruchamiania na etapy. Month etapu.
Weryfikacja poprawnéci dzialania statycznej i dynamicznej, Wphyw
zastosowanych elementow.

La8

Nieliniowe przetworniki sygnatu analogowego: pregtik sygnatowy lub ukiag
probkupco-pamétajacy wartgé maksymaln sygnatu.
Montaz Il etapu. Weryfikacja poprawioi dziatania statycznej i dynamicznej,

Wplyw zastosowanych elementéw.

Suma godzin

30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem rzutnikaifolwideoprojektora

N2. Konsultacje — kontakt z prowagzm i ocena wynikéw kolokwium

N3. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@awdm kolokwium

N4. Praca wlasna — przygotowaniedaczen laboratoryjnych

N5. Praca w laboratorium (przygotowanie mantanonta elektroniczny, uruchamianie,

testowanie, pomiary itd.)

N6. Praca wlasna — opracowanie wynikow pomiaréwipski, sporadzenie sprawozdania.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia
(na koniec semestru)

Numer efektu ksztatcenia

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

PEK_UO1 — PEK_U03

Odpowiedzi ustne,
obserwacja wykonywanizada

F1 PEK_KO01 — PEK_K02 | laboratoryjnych:
pisemne sprawozdaniawiczen,
F2 PEK W01 - PEK W07 Kolokwium pisemne

P =0,5*F1 + 0,5*F2

wszystkierfogr musz by¢ pozytywnie zaliczone

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Filipkowski A.: Uktady elektroniczne analogoweyfrowe. Wydawnictwa Naukowo
Techniczne, Warszawa 2006
[2] Horowitz P., Hill W. : Sztuka elektroniki. Torhi 2. Wydawnictwa Komunikacji
I Lacznadci, Warszawa 2009
[3] Nadachowski M., Kulka Z.: Analogowe uktady twmae, WKL, Warszawa 1991
[4] Tietze U., Schenk Ch.: Uklady potprzewodnikoWeNT, Warszawa 1996

LITERATURA UZUPEtNIAJ

ACA:

[5] Literatura zwjzana z technologiami i wydzeniami wybranymi do realizagwiczen

laboratoryjnych.

[6] Noty aplikacyjne uktadéw wykorzystanych w priopee.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)




Jerzy Krasniewski ; jerzy.krasniewski@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
LABORATORIUM KONSTRUKCJI URZ ADZEN ATOMATYKI

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka (AiR)
| SPECJALNGCI Komputerowe Systemy Sterowania (ARK)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztaicenia | kierunku studiéw i specjalndici (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 K1AIR_W27 Cl1l.C8 Wyl, Wy6 N1; N2; N3
PEK_WO02 K1AIR_W27 C3 Wyl, Wy3 N1; N2; N3
PEK WO03 K1AIR_W27 Cc2 Wy2, Wy4 N1; N2; N3
PEK_WO04 K1AIR_W27 C4 Wy3, Wy4 N1; N2; N3
PEK WO05 K1AIR_W27 C5 Wy7 N1; N2; N3
PEK_WO06 K1AIR_W27 Co, C7 Wy9...Wy15 N1; N2; N3
PEK WO07 K1AIR_W27 Ce, C7 Wy9...Wyl5 N1; N2; N3
PEK UO1 K1AIR_U28 C9-C12 Lal;La2, La3,N2; N4, N5, N6
La4
PEK U02 K1AIR_U28 C9-C12 Lal;La2, Lab,N2; N4, N5, N6
La6
PEK_UO3 K1AIR_U28 C9-C12 Lal;La2, La7,N2; N4, N5, N6
La8
PEK_KO01 T1A K01, T1A_KO7 C13 Lal-La8 N4
PEK K02 T1A KO1, T1A KO7 C13 Lal-La8 N4

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jzyku polskim ...... Projekt zespotowy.....

Nazwa w jezyku angielskim ...Team project.............ccccevviinninnnnns

Kierunek studiéw (jesli dotyczy): ............
Specjalna¢ (jesli dotyczy): .........ARR..............
Stopien studidow i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowizkowy

Kod przedmiotu ...ARES106...

Grupa kursow NIE
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium| Projek Seminarium

t

Liczba godzin zai¢ 60

zorganizowanych w Uczelni

(2zV)

Liczba godzin catkowitego 150

naktadu pracy studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Egzamin/ | Egzamin / Egzamin / zalicze | Egzamin /
zaliczenie | zaliczenie na| zaliczenie na nie na | zaliczenie na
na oceg* ocerg* ocerg* ocerp ocerg*

Dla grupy kurséw zaznacgy

kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS 5

w tym liczba punktow 5
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS 2
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCIJI
1. w zakresie wiedzy:
K1AIR_ W08, K1AIR_WO09, K1AIR_ W10, K1AIR_ W11, KAIR_ W12, K1AIR_ W13,
K1AIR_ W15, K1AIR_ W17, K1AIR_ W18, K1AIR_ W19, K1IR_W20, K1AIR_ W24,
K1AIR_ W26, K1AIR_ W27, K1IAIR_ W28, K1AIR_ W29, K1lR_ W30, K1AIR_ W32,
K1AIR_ W34, K1AIR_W36, K1AIR_W37

2. w zakresie umiefnosci

K1AIR_UO05, K1AIR_UO06, K1AIR_UO07, K1AIR_ U08, K1AIRUO09, K1AIR_ U10,
K1AIR_ U11l, ETEWO008, K1AIR_ U13, K1AIR_ U14, K1AIRU16, K1AIR_ U17, K1AIR_
U19, K1AIR_ U220, K1AIR_ U22, K1AIR_ U23, K1AIR_ U2K1AIR_ U26, K1AIR_ U27,
KI1AIR_ U28, K1AIR_ U29, K1AIR_ U31, K1AIR_ U33, K1W&R_ U37, K1AIR_UA40,
KI1AIR _U41, K1AIR _U42




CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie umigjnasci realizowania wikszych zada, o charakterze interdyscyplinarnym
(obejmupcym takie obszary jak: podstawy teoretyczne autgkinatnformatyki, algorytmy i
programowanie, ukfady elektroniczne, proste uklagghaniczne i inne) w zespotach.
C2. Nabycie umieggnoici tworzenia struktur projektu: wyogliniania zad#, tworzenia
harmonograméw, przydzielania zasobéw, szacowgaigka, synchronizacji, wspotdziatania,
rozwigzywania konfliktéw, dokumentowania, upowszechniania
C3. Nabycie umiegfnosci wspotdziatania w zespole projektowym.
C4. Nabycie wiedzy i umieinosci postugiwania i technologiami wspomaggjymi rozmaite
aspekty projektu zespotowego.

*niepotrzebne skigi¢

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 Wiedza o wybranych metodykach zdeania projektami oraz o systemach
zespotowego zagrlzania wersjami dokumentow i repozytoriach.
PEK_WO02 Wiedza érodowiskach iaynierskich wspierajcych zespotowy rozwgj i
integracg systemow robotycznych.

Z zakresu umietnosci:

PEK_UO01 Umiegtnos¢ dekompozycji zadania gtdbwnego na zadania mniejszezenia
harmonogramu realizacji poszczegolnych zagazydzielania zasobdéw do
poszczegolnych zadaszacowania i minimalizacji ryzyka.

PEK _U02 Umiegtnos¢ tworzenia specyfikacji oraz kryteriow ewaluacjpstugiwania sji
normami i innymi standardami, okresowego testowaniaryfikacji efektéw prac w
ramach poszczegolnych zada

PEK _UO03 Umiegtnos¢ integracji elementéw wytworzonych w projekcie, paeociu o
wczesniej przygotowan specyfikac z uwzgkdnieniem przyjtych rozwpzan ad hoc |
z wykorzystaniem dedykowanych nedzi.

PEK_U04 Umiegtnos¢ zespotowego tworzenia oprogramowania, postugiwsiqia
rozmaitymi systemami kontroli wersji oraz repozydai.

PEK _UO5 Umiegtnos¢ zespotowego tworzenia dokumentacji roboczej i doémntacji finalne|
z wykorzystaniem dedykowanych nedzi, upowszechniania wynikow projektu z
wykorzystaniem demonstratoréw i Internetu

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 Umiegtnos¢ harmonijnego wspotdziatania, rozaywania konfliktow

PEK_KO02 Umiegtnos¢ tworzenia struktur i zasad zadzania catym projektem oraz
poszczegolnymi jego zadaniami, doboru zespotu dijcfego zadania

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin




Suma godzin

Forma zaje¢ - éwiczenia

Liczba godzin

Cwl
Cw2
Cw3
Cw4
Suma godzin 0
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin
Lal
La2
La3
La4
La5
Suma godzin 0
Forma zajeé - projekt Liczba godzin
Wstepne nakrélenie zada projektowych, omowienie konstruowania
projektu stowarzyszonego z zadaniem projektowyasad jego
Prl . .. . . J , 4
realizacji (metodyka i model V), zagaywanie s¢ zespotow
projektowych
Wprowadzenie do systemow zespotowego gdgania wersjami
Pro dokumentow (np. svn/git dla oprogramowania, Valdtabkumentéw 4
CAD, wbudowany w Simulinku), wprowadzenie do zespago
redagowania dokumentow w LaTeX
Omoéwienie opiséw projektdw, przygotowanych przegzmzegdlne
Pr3 zespoly, przyjcie do realizacji lub odrzucenie do poprawek, ocena 4
Omoéwienie wybranego systemu informatycznego wsp@ipeggo
zarzdzania zespotem projektowym (np. Trac lub Redmine)
Omowienie zasad dokumentowania projektow informatych (z
uwzgkdnieniem nargdzia Doxygen), elektronicznych,
mechanicznych i algorytmow. Omowienie zasad i sposo
upowszechniania informacji o zespole projektowyoruizyskanych
Pr4 |wynikach. Przegld srodowisk programowych wspomageych 4
rozproszony rozwaj i integracgystemow robotycznych (np. ROS).
Zebranie okresowe zespotéw projektowych (sprawoedanealizaciji
przyjetych celéw, sformutowanie celow na kolejny tydgie
rozwigzywanie bieacych problemoéw)
Zebranie okresowe zespotow projektowych (sprawoedanealizacji
Pr5 | przyjetych celéw, sformutowanie celdw na kolejny tydzgie 4
rozwigzywanie bieacych problemoéw)
Pr6 Zebranie okresowe zespotéw projektowych (sprawordanealizaciji 4

przyjetych celéw, sformutowanie celow na kolejny tydgie




rozwigzywanie bieacych problemoéw)

Zebranie sprawozdawcze, stowarzyszone z zadeklagowav opisie

Pr7 | kamieniem milowym, oméwienie dgizen, ocena przedstawionych 4
materiatow.
Zebranie okresowe zespotéw projektowych (sprawoedanealizaciji
Pr8 | przyjetych celdéw, sformutowanie celow na kolejny tydgie 4
rozwigzywanie bieacych problemow)
Zebranie okresowe zespotéw projektowych (sprawoedanealizaciji
Pr9 | przyjetych celdéw, sformutowanie celow na kolejny tydzgie 4
rozwigzywanie bieagcych problemdw)
Zebranie okresowe zespotéw projektowych (sprawoedanealizaciji
Pr10 |przyjetych celow, sformutowanie celow na kolejny tydgie 4
rozwigzywanie bieacych problemow)
Zebranie sprawozdawcze, stowarzyszone z zadeklagowav opisie
Prl1l | kamieniem milowym, omoOwienie dggzen, ocena przedstawionych 4
materiatow.
Zebranie okresowe zespotow projektowych (sprawoedanealizacji
Prl12 | przyjetych celéw, sformutowanie celow na kolejny tydzie 4
rozwigzywanie bieagcych problemdw)
Zebranie okresowe zespotow projektowych (sprawoedanealizacji
Pr13 | przyjetych celéw, sformutowanie celéw na kolejny tydzie 4
rozwigzywanie bieacych problemoéw)
Zebranie okresowe zespotow projektowych (sprawoedanealizacji
Prl4 |przyjetych celow, sformutowanie celéw na kolejny tydgie 4
rozwigzywanie bieacych problemoéw)
Pr15 Prezentacja uzyskanych wynikéw, rozliczenie prajektena 4
uzyskanego celu projektu, zaliczenie.
Suma godzin 60
Forma zajeé¢ - seminarium Liczba godzin
Sel
Se2
Se3
Suma godzin 0
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Konsultacje
2. Praca wtasna
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA
Oceny (F — formupca | Numer efektu ksztatcenia Sposo6b ocenygrsicia efektu

(w trakcie semestru), H ksztatcenia

— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1

PEK_WO01, PEK_UO01, PEK_UO04, W oparciu o raport -sqpjektu




PEK_KO02

F2 PEK_WO01, PEK_WO02, PEK_UO02, | W oparciu o raporty — deczenia
PEK UO03, PEK_UO04, PEK_KO01, | stowarzyszone z kamieniami
PEK_KO02 milowymi i obserwacje

wspotdziatania poszczegoélnych
cztonkbw zespotu

F3 PEK UO0O1, PEK_UO03 W oparciu o dokumentsiipalng
i demonstrag

P=0.25*F1+0.25*F2+0.5*F3

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] M. Pawlak, Zarzdzanie projektami, Wydawnictwo Naukowe PWN, 2011

[2] N. Mingus, Zarzdzanie projektami, Wyd. Helion, Gliwice, Onepre2302

[3] M. Flasnski, Zarzdzanie projektami informatycznymi, Wydawnictwo Nawe PWN,
2009

[4] Z. Szyjewski. Metodyki zaedlzania projektami informatycznymi, Wyd. Placet,
Warszawa, 2004.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Seventh Framework Programme, Guide For Applicdnfsymation and
Communication Technologies, Small or medium-scadei$ed research projects
(STREP), ftp://ftp.cordis.europa.eu/pub/fp7/docksdeooperation/ict/c-gfacp-strep-
201107_en.pdf

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI' E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Arent, krzysztof.arent@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
...Projekt zespotowy...
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU ...AIR.................
| SPECJALNGCI ...... ARR....cocovveii,

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer
efekt efektdw ksztalcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu** programowe** narzedzia
ksztatcenia kierunku studiéw i specjalnasci (o ile dydaktycznego*
dotyczy) *
PEK_WO01 |S1ARR W02, SIARR_WO09 C1,C2,C3 Prl, Pr2 1,2
PEK_WO02 |S1ARR W02, SIARR_WO09 C4 Pr2 1,2
PEK_UO1 |S1ARR_UO06 C1, C2 Prl, Pr3 1,2
PEK_U02 |S1ARR_UOQ6 C2,C3 Pr4+Pr6, 1,2
Pr8+Prl0,
Pr12+Prl4,
PEK_UO3 |S1ARR_UO06 C2,C3 Pr4+Pr6, 1,2
Pr8+Pr10,
Pri2+Prl4,
PEK_U04 |S1ARR_UOQ6 C3,C4 Pr2+Pr6, 1,2
Pr8+Prl0,
Pr12+Prl4,
PEK_UO5 |S1ARR_UO06, SIARR_U10 C1,C3,C4 Pr2+Prl15 1,2
PEK_KO1 |S1ARR_KO1 C3 Prl, Pr4+Prl4, 1,2
PEK_KO02 |S1ARR _KO01 C2,C3 Prl, Pr3+Prl4 1,2

** _ 7 tabeli powyej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Podstawy techniki mikroprocesorowej2
Nazwa w jzyku angielskim: Foundations of Microprocessor Teleniques 2
Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka (AIR)
Specjalnaé: Komputerowe sieci sterowania (ARK)
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: AREKO016
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30
(2zV)

Liczba godzin catkowitego

naktadu pracy studenta 60
(CNPS)

. . Zaliczenie na
Forma zaliczenia

ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym (P
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1

wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie podstawowych umgaposci z zakresu kodowania liczb w typowych kodach
liczbowych oraz w kodach stosowanych waalzeniach mechatronicznych.

C2. Zdobycie podstawowych umiajiosci z zakresu wykonywania dzigtanatematycznych na
liczbach z wykorzystaniem archtektury programowijroprocesora.

C3. Zdobycie podstawowej wiedzy o standardowyclad&éh wspotpracagych z mikroprocesorami
i mikrokontrolerami w torach pomiarowych i wykonazych automatyki.

C4. Zdobycie umiejnasci przygotowania i uruchomienia oprogramowania wykstugcego
struktug wewretrzng mikrokontroleréw do sterowania uktadami automatykizasie
rzeczywistym RTC.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 — potrafi postugiwasiec narzdziami programowania systeméw mikroprocesorowych d
realizacji przetwarzania kodow stosowanych wgdeeniach przemystowych.

PEK UOQ2 — potrafi przygotowaalgorytmy, implementowai uruchamia programy wsrodowiskach
mikroprocesorowych do realizacji sterawdla typowych urzdzer wykonawczych
automatyki.

PEK UOQ3 — potrafi przygotowaalgorytmy, implementowai uruchamia programy wsrodowiskach
mikroprocesorowych do realizacji sterawdia obstugi typowych czujnikéw
pomiarowych.

PEK _UO04 — potrafi wykorzystaprzemystowy protokot komunikacyjny do ogranizagjimiany
danych z uktadem mikroprocesorowym.

Z zakresu kompetenciji:

PEK KO1 - potrafi wspotpracowa zespotem, wykazujegsiwiadomdacig swojej roli w grupie
laboratoryjnej oraz dbadoia o terminowe realizacg powierzonych zada

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin

Lal | Cwiczenie operacji arytmetycznych, logicznych, iptetacji danych z 4
zakresu kodowania liczb w typowych kodach liczbowgcaz w kodach
stosowanych w ugzizeniach mechatronicznych.

La2 | Obstuga prostych wdzen wejscia/wyjscia: diody LED, przyciski 4
podajce stany logiczne, do programowej realizacji za#ajm sygnatow
dla mechatronicznych uydzear wykonawczych.

La3 | Obstuga sterownika silnika skokowego unipolgme

LN

La4 | Obstuga sterownika silnika skokowego bipolameserowanie
niepetnokrokowe.

La5 | Wspotpraca mikroprocesora w czujnikiem odeiyl kwadraturowym. 4

La6 | Obstuga czujnika pomiarowego temperatury.

o

La7 | Obstuga wybranego protokotu przemysowego.

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Analiza materiatéw dodatkowych umieszczanyclstnanie WWW przedmiotu

N2. Dyskusje problemowe z wykorzystaniem tablicgzinnych dosjpnychsrodkéw
audiowizualnych

N3. Cwiczenia praktyczne — przygotowanie algorytméwhi pirogramowa implementacja
w systemach mikroprocesorowych

N4. Konsultacje

N5. Praca wiasna — przygotowaniedadczen laboratoryjnych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w
trakcie semestru), P — Numer efektu
podsumowujca (na ksztatcenia

koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

F1 PEK U01-04 | ©C€na przygotowanlg d’o ;ajle}boratoryjnych [
- poprawngci wykonaniaéwiczen

Eo PEK U01-04 (’)C(_ana’plsemnych _sprawoidareallzaql kolejnych
— ¢wiczen laboratoryjnych

P = 0.5*F1 + 0.5*F2




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1]
[2]
[3]
[4]
[5]
[6]
[7]
[8]

[9]

Badzmirowski K., Pigikos J., Myzik I., Piotrowski A.; Uktady i systemyikroprocesorowe cz|
i cz.Il; WNT

Chalk B.S.: Organizacja i architektura komputervN T

Grabowski J., Kélacz S.: Podstawy i praktyka programowania mikropsorow, WNT
Skorupski A.: Podstawy budowy i dziatania komputertivKit.

Wilkinson B., Uklady cyfrowe. WKL, Warszawa

Dokumentacje mikrokontrolerow: Atmel, Dallas, Irdion, Intel, Philips, Siemens,
STmicroelectronics, Texas Instruments (dpse w Internecie)

Dokumentacja programow nadziowych firm: Keil Software, IAR, Raisonance,
STMicroelectronics, TASKING, Texas Instruments (gdpee w Internecie)

Dokumentacja czujnikbw pomiarowych do pomiaru terapey, przesugi i obrotu (dosgpne
w Internecie).

Dokumentacje drajwerow silnikdw skokowych i draj@earsilnikdw pgdu statego (dospne w
Internecie).

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Horowitz P., Hill W., Sztuka elektroniki. WKL, Wazawa
[2] Biernat J.: Arytmetyka komputerow. WNT, Warszawa
[8] Pieakos J., Turczgski J., Uktady scalone TTL w systemach cyfrowyclKM/Warszawa
[4]  Wirth N.: Algorytmy+struktury danych=programy. WNWarszawa
[5] Clements A.:The Principles of Computer Hardware Gbdord University Press
[6] Furber S.: ARM System — on — chip architecture. i8dd Wesley

[7] Koopman P.Jr.: Stack computers. The New Wave, Moaitiew Press

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Antoni Izworski, antoni.izworski@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU:
Podstawy techniki mikroprocesorowej

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU

Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i Robotyka, Teleinformatyka

Odniesienie przedmiotowego efektu
Przedmiotowy do efektéw ksztalcenia Cele przedmiotu Tresci Numer narzedzia
efekt ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku P programowe dydaktycznego
studidw i specjalndci (o ile dotyczy)
PEK_UO1 S1ARK_Ws3 C1,C2 Lal, 5,6 N1, N3, N5
PEK_U02 S1ARK_UO5, S1IARK_UO06 C3,C4 La2, 3,4 N1, N2, N3, N4
PEK_UO03 S1ARK_UO5, S1IARK_U06 C1,C2,C3 Lab, La6 N1, N2, N3, N5
PEK_U04 S1ARK_W3, S1IARK_UO03 C1,C3,C4 La5, 6, 7 N1, N2, NS
PEK_KO01 S1ARK_KO02 C2,C3 La4, 5,7 N1, N4, N5




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Bazy danych
Nazwa w ¢zyku angielskimDatabase systems
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuAREK018
Grupa kurs6wTAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratoriun Projekt Seminarium
Liczba quzin zaj¢ zorganizowanych 15 30
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu 30 60
pracy studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocere na ocer
Dla grupy kurséw zaznacéykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
Liczba punktéw odpowiadgta
zajeciom o charakterze praktycznym - 2
(P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadaia
zajeciom wymagaicym 1 1
bezpdredniego kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_ W09
K1AIR_ UO8

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy z zakresu algebry relacji oraz modehia i normalizacji danych.

C2. Nabycie umieggnaosci administrowania wybranym serwerem bazy danych.

C3. Opanowanieggyka SQL i metod optymalizacji zapyta

C3. Nabycie umieggnasci programowania procedur wbudowanycheayku PL/SQL.

C4. Nabycie wiedzy z zakresu specyficznych problernzérzdzania hurtowniami danyc
i metod ich rozwjzywania

C5. Opanowanie wybranych technik tworzenia dynamjich stron WWW z dogpem do

bazy danych

=



PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna podstawy algebry relacji i probleroymalizacji danych

PEK W02 — zna zlmnas¢ obliczeniowy realizacji popularnych typéw zapyita

PEK W03 - zna struktar typowych obiektéw baz danych, tj. tabel, indekséprocedur
wbudowanych itp.

PEK W04 - zna typowe problemy jednoczesnegoegasio danych i metody ich rozygiywania

PEK W05 — zna metody zadzania bezpiecistwem danych, w konté&ie ich ochrony przed utrat
i niepowotanym dogpem

PEK_WO06 — zna techniki administracji specyficzne ladlrtowni danych

z zakresu umietnosci:

PEK_UO1 — potrafi zainstalowaraz administron@wybranym serwerem bazy danych (Qpacle)

PEK_UO02 — umie tworzyztozone zapytania wggyku SQL

PEK _UO03 — umie programowav jezyku PL/SQL

PEK _U04 - potrafi stworzy dynamiczrm stroe WWW z dos¢pem do danych i weryfikag]
uzytkownika

PEK _UO5 — potrafi przenasi(eksportowé&/importowa) duze zbiory informacji pongidzy bazam
réznych typow i tworzy proste aplikacje rozproszone (np. w konfiguracj@ehcle-Access,
C#/C++-Oracle)

PEK_UO06 — umie korzystaz technik specyficznych dla hurtowni danych, takjek przestrzeni
tablicowe, partycjonowanie obiektow, serwery lustr itp.

D

z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK K01 — maswiadoma¢ znaczenia umigjnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytycznej
analizy,
PEK_KO02 — rozumie koniecz&é samoksztalcenia oraz rozwijania zdakciodo samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i unatepsci,

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zajeé¢ — wykiad godzin
Wyl Wprowadzenie, typowe problemy, klasyfikacja bdanych, zastosowania 1
Wy2 Modelowanie danych (ERD), normalizacgzyk UML 1
Wy3 Modelowanie i wybrane techniki programowanig&e&imwego 1
Wya Budowa serwera bazy dany€hmacle, Struktura fizyczna bazy danych (pliki i 1
y procesy)
Wy5 Struktura logiczna bazy danych (przestrzerbédawe) 1
Transakcje i ich rodzaje, jednoczesny dpsto danych, synchronizacja
Wy6 1
za pomog blokad
Wy7 Tabele, indeksy, widoki, procedury i pakiety 1
Wy8 Xzyk SQL, zapytania typselectinserti update 1
Programowanie wegyku PL/SQL, instrukcje warunkowegte, obstuga
Wy9 2 ) . 1
wyjatkow, zastosowania kursorow bazodanowych
Bezpieczastwo, ochrona danych przed ufradchrona przed niepowotanym
Wy10 d 1
ostpem
System Microsoft SQL Server — struktura fizyczhagiczna systemu.gdyk
Wyl1l 1
Transact-SQL




Wy12 Inne systemy baz danych, np. MySQL, SQLite i
Wy13 Hurtov_vnie danych. Cele i techniki replikacji danyslerwery lustrzane, obiekty 1
partycjonowane)
Wyl4 Przyktadowe metody zdalneg@enia s} z baa danych (MS Access, C#) 1
Wy15 Podsumowanie 1
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — projekt Liczba
Godzin
Proj1 Sprawy _ organiz_acyjne: wprowadzenie. omOwietiteratury, przygotowanie >
narzdzi i stanowiska pracy
Proj2 | Sformutowanie probleméw 4
Proj 3 | Projekt struktury danych (model konceptualny, mddgiczny) 4
Proj4 | Opracowanie modelu fizycznego bazy danych 2
Proj5 | Implementacja i testowanie bazy danych 4
Proj 6 | Tworzenie aplikacji dogpowej do bazy danych (interfejsyikownika) 4
Proj 7 | Opracowanie serwisu WWW 4
Proj 8 | Wdrozenie systemu informatycznego 2
Proj9 | Przygotowywanie raportu keowego i oddawanie projektu. Podsumowanie 4
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyklad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
Konsultacje

Praca wlasha — realizacja zadania projektowego
Praca wiasna — studia literaturowe

Praca wiasna — przygotowanie do kolokwium

agrwnNPE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowocg Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

PEK_U01+ PEK_U06 Obserwacja pogpow w pracy nad

F1 . projektem,
PEK_KO1= PEK_K02 pisemne sprawozdanie ikmowe.
F2 PEK_WO01+ PEK_WO06 Kolokwium pisemne (test)

P = 0,5*F1 + 0,5*F2 (warunek konieczny zaliczenimski: F1>2.0)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] I. AbramsonOracle Database 11g. Przewodnik dla pg&rmjgcych Helion, Gliwice,
2010.

[2] T. PankowskiPodstawy baz danycRPWN, Warszawa, 1992.

[3] J. GnybekOracle — tatwiejszy aiprzypuszczasHelion, Gliwice 2005.

[4] B. Pribyl, S. Feuersteir,earning Oracle PL/SQLO'Reilly, Beijing 2002.

[5] K. Loney, Oracle database 11g :kompendium administratétalion, Gliwice 2010.

[6] Learning center systemu MSSQ@itp://www.microsoft.com/sqlserver/en/us/defaulhas
[7] K. Delaney Microsoft SQL Server 2005 @gcbdka : mechanizm skltadowania danych

3




APN PROMISE, 2007.
[8] M. Zawadzki,SQL Server 20Q5Mikom, Warszawa 2006.
[9] T. Rizzo,SQL Server 20Q3elion, Gliwice 2007.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] G. Booch, J. Rumbaugh, I. JacobsOML — przewodnik tytkownika WNT, Warszawa
2002.

[2] J. SchmullerJML dla kadego : Ujednoliconygzyk Modelowania — wytanie zwizkow
miedzy klasami w projektowaniu obiektowyrelion, Gliwice 2003.

[3] C. L. Hall, Techniczne podstawy systeméw klient-ser M T, Warszawa 1996.
[4] S. LippmanPostawy ¢zyka C++ WNT Warszawa, 2001.

[5] B. Pfaffenberger, B. Karow{TML 4 : Biblia, Helion, Gliwice 2001.

[6] Dokumentacja techniczna na stromig/w.oracle.com

[7] Kursy internetowe, np. zamieszczone na serwerze.youtube.com

[8] K. Delaney Microsoft SQL Server 2005 gbdka : mechanizm sktadowania danych
APN PROMISE, 2007.

[9] I. Ben-GanMicrosoft SQL Server 2012. Podstawsyjka T-SQLAPN PROMISE, 2012.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI_E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Grzegorz Mzyk, 71 320 32 77; grzegorz.mzyk@pwr.gidu.
Roman Ptak, 71 320 20 15, roman.ptak@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
BAZY DANYCH
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia rzed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku Fr)niotu programowe| dydakty-
studiéw i specjalnéei cznego
PEK_W01 STAIR_W35 C1 Wyl..Wy3 12,45
PEK_W02 S1AiIR_W35 C3 Wy7, Wy9 1,2,4,5
. Wy4, Wy6,
PEK_WO03 S1AiIR_W35 C2 Wy8, Wyll 1,2,4,5
. Wy5,Wy7,
PEK_W04 STAIR_W35 C2 Wy12 1,2,4,5
PEK_WO05 S1AiR_W35 C2, C4| Wy10..Wy12 1,2,4,5
PEK_WO06 S1AiR_W35 C4 | Wyl3, Wyl4 1,245
PEK_UO1.. PEK_U06 S1AiR_U38 C1..C5| Projl..Proj8 2,34
PEK_KO1, PEK_K02 K1 K04 WYL=WYLS | 5 34,5
— — - Proj1+Proj8




Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Zaawansowane metody programowania
Nazwa w ¢zyku angielskimAdvanced programming methods
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formal stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuspecjalngciowy
Kod przedmiotuARES108
Grupa kursOwNIE

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych

w Uczelni (ZZU) 15 15

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 30 30

studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Zal. na Zal. na
ocere ocere

Liczba punktéw ECTS 2 1

Liczba punktéw odpowiadaga zagciom 0 1

o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktéw ECTS odpowiadaja
zajgciom wymagaicym bezpéredniego 2 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

Kompetencje w zakresie podstaw programowania inaragwania obiektowego.

\

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu niskopoziomowej reprezgingéruktur danych

C2. Nabycie wiedzy z zakresu postugiwaniassistemem zagzlzania wersjami

C3. Nabycie wiedzy z zakresu programowania uogokuo

C4. Nabycie wiedzy z zakresy wybranyehykdow interpretowanych

C5. Nabycie wiedzy z zakresu systemow tworzeniagbék instalacyjnych.

C6. Nabycie umiefnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji opargowania

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

0soba, ktéra zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencije:
z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 - zna przyktady niskopoziomowej reprezgnsaiciktur danych
PEK_WO02 — zna system zgdzania wersjami oprogramowania svn
PEK_WO03 - zna praktyczne aspekty programowanialngmego
PEK_ W04 - zna przyktadyzykdw interpretowanych takich jak Python i systéaryptéw Urbi
PEK_WO05 — zna system tworzenia pakietow instala@fjrprojektu GNU

z zakresu umietnosci:
PEK_UO01 — potrafi postugiwasie niskopoziomowymi mechanizmami daych dosgp do danych

1



PEK_UO02 — potrafi postugiwiasic systemem zaszlzania wersjami svn

PEK _UO03 — potrafi wykorzystamtasnaci i mechanizmy programowania uogdlnionego na bazie
gzyka C++.

PEK_UO04 — potrafi efektywniezy¢ wybranych ¢zyk skryptowych obiektowo zorientowanych

PEK_UOS5 — potrafi stworzypakiet instalacyjny w oparciu o naozia autoconf i automake

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK K01 — maswiadoma@¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn
analizy,

PEK_KO02 — rozumie koniecz&® samoksztaicenia oraz rozwijania zddkeiodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i umtepsci,

D

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;fj;?
Wyl System zargdzania wersjami svn 2
Wy?2 Preprocesorpyka C 1
Wy3 Programowanie uogolnione z wykorzystanieayka C++ 2
Wy4 Biblioteki dzielone 2
Wy5 XML, XML Schema 2
Wy6 Python, Urbi 3
Wy7 Tworzenie pakietéw instalacyjnych 2
Wy8 Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Konfiguracja i wykorzystanie systemu svn 2
La2 Tworzenie interpretera poletéla robota — makra i listy niejednorodne 2
La3-4 | Tworzenie interpretera poletela robota wykorzystagego parser plikéw XML 3
Las Biblioteki dzielone. 2
La6 Podstawy programowania wziyku Python lub Urbi 2
La7 Tworzenie modutéw dla Python lub Urbi 2
La8 Tworzenie pakietu instalacyjnego. 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
. Cwiczenia laboratoryjne

. Konsultacje

. Praca wtasna — przygotowanie doggdpboratoryjnych

abrwnPE

. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowamiggdaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowoci Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

PEK_UO01+ PEK_UO5 | Odpowiedzi ustne, obserwacja

Fl PEK K01+ PEK K02 | realizacji poszczegoélnych zada

2
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laboratoryjnych, ocena zrealizo-
wanych zada programowych

F2

PEK_WO1+ PEK_WO09
PEK_U06+ PEK_U07

Kolokwium pisemne

P =0,4*F1 + 0,6°F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Bjarne Stroustrup,JezykC++. Kompedium wiedz\HELION 2014
[2] D. MacKenzie, T. Tromey, A. Duret-LutgNU Automake2009
http://www.gnu.org/software/automake/manual/autoeadf

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] Jerry CainProgramming Paradigmgwykiady)

http://see.stanford.edu/see/courseinfo.aspx2cy 12634-2bf1-4b55-9a3a-ca9d4 70755

[2] D. MacKenzie, B. Elliston, A. Demaill&NU Autoconf2010
http://www.gnu.org/software/autoconf/manual/autdquoff

[3] G. Matzigkeit, A. Oliva, T. Tanner, G, V. Vaugh; "GNU Libtool", 2010
http://www.gnu.org/software/libtool/manual/libtoptlf

[4] David Vandevoorde, Nicolai M. JosuttiS++ szablony HELION 2003

[5] P. C. Norton at etBeginning PythonWrox, 2005
[6] The Urbi Software Development KiGostali,
http://www.gostai.com/downloads/urbi/2.x/doc/urbikgpdf

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Bogdan Kreczmer, 71 320 27 41; bogdan.kreczmer@pwipl

ee

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Sterowniki i regulatory
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

_ Odniesienie przedmiotoweg_c Cele _ Nume_r
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku ﬁ:fciﬂ programowe| dydakty-
studidw i specjalrézi cznego
PEK_W01 S1ARR_ W06 Cl| Wy3, Wy4 1,2,3
PEK_WO02 S1ARR_ W06 Cc2 Wyl 1,2,3,45
PEK_WO03 S1ARR_ W06 C3 Wy 2, Wy3 1,2,3,4,4
PEK_W04 S1ARR_ W06 C4 Wy6 1,2,3,4
PEK_WO05 S1ARR_ W06 C5 Wy7 1,2,3,4
PEK_UO01 S1ARR_UO08 C1l La2...Lab 1,2,3 4
PEK_UO02 S1ARR_UO08 Cc2 Lal 1,2,3
PEK_UO03 S1ARR_UO08 C3 La3...Lab 1,2,3,4
PEK_U04 S1ARR_ UO08 C4| La6..La7 1,2,4,5
PEK_UO05 S1ARR_ UO08 C5 La8 1,2,4

3



PEK_KO1, PEK_KO02

S1ARR_ W08

C6

Wyl+Wy8
Lal-La8

2,45




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w jzyku polskim:

Nazwa w jzyku angielskim:

Kierunek studiéw:
Specjalnaé¢:

Stopien studiéw i forma:
Rodzaj przedmiotu:
Kod przedmiotu:

Grupa kursow:

KARTA PRZEDMIOTU

Seminarium dyplomowe
Diploma Seminar
Automatyka i Robotyka
Robotyka

| stopien, stacjonarna
obownzkowy

ARES110

NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratoriun

Projekt Seminarium

Liczba godzin zai

zorganizowanych w Uczeln 30
(2zV)

Liczba godzin catkowitego

nakladu pracy studenta 60

(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie na

ocere
Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym (P
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1

wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

KOMPETENCJI

\

oryginalnych rozwizan.

C2 Zdobycie umigjtnosci przygotowania prezentacji pozwajeg¢j w sposéb komunikatywny
przekazéa stuchaczom swoje oryginalne pomysty, koncepcpewigzania.
C3 Nabycie umiejtnosci kreatywnej dyskusji, w ktérej w sposob rzeczawyerytoryczny ména

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie umiejtnosci poszukiwania selektywnej wiedzy niedlmej do tworzenia wtasnych

uzasadréi i obroni swoje stanowisko.

C4 Nabycie umiejtnosci pisania dzieta prezentigiego wtasne ogjniecia, w tym prezentacji

wiasnych osignie¢ na tle rozwoju m§li swiatowej.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu umiejtnosci:
PEK_UO01 potrafi przygotowaprezentag zawieragca wyniki rozwigzan
PEK _UO02 potrafi w dyskusji rzeczowo uzasa@dsivoje oryginalne pomysty i rozgdania
PEK_UO3 potrafi krytycznie ocehirozwigzania naukowo-techniczne innych oséb

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé¢ - seminarium Liczba
godzin
Omowienie zasad przygotowania i pisania pracy dyphlej, a w
Sel - : S . 2
szczegoblnéci przedstawienie zasad edytorskich
Prezentacje indywidualne dotyce omowienia aktualnego stanu wiedzy,
zwigzanego z problematylkealizowanej pracy dyplomowej oraz
Se2 e . . L 8
odniesienia przewidywanego, oryginalnego wtasneijadu do osjgnie¢
literaturowych
Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedzsréturowej i zatgonej
Se3 | koncepcji rozwazania stawianych sobie probleméw, skladggh sé na 6
prac dyplomows
Prezentacje indywidualne dotyce zrealizowanej pracy dyplomowej z
Se4 | uwypukleniem wtasnego oryginalnego dorobku autar@zve dyskusj w 14
grupie seminaryjnej
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. prezentacja multimedialna
N2. dyskusja problemowa
N3. praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny: F — formupca (w
trakcie semestru), Numer efektu
P — podsumowugfa (na | ksztalcenia

koniec semestru)

Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia

F1 PEK_WO02, prezentacja
PEK_UO01
PEK_WO01,

F2 PEK_UO02, dyskusja
PEK_UO03

P=0.5*F1+0.5*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

Literatura zwjzana z problematykpracy dyplomowej

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Ignacy Duleba ignacy.duleba@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Seminarium dyplomowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Robotyka (ARR)

Przedmiotow Odniesienie przedmiotowego efektu do Numer
y efektéw ksztalcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt - S . A Cele przedmiotu narzedzia
K . kierunku studiéw i specjalnasci (o ile programowe
sztalcenia dydaktycznego
dotyczy)
PEK U011 S1ARR_U10 Cc2 Se2, Se4 N1
PEK U02 S1ARR_U10 C3 Se3, Se4 N2, N3
PEK UO03 S1ARR_U10 C1,C2,C3,C4 Se3, Sed N2, N3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim:Dynamika obiektow automatyki

Nazwa w ¢zyku angielskimDynamics of controlled system
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka

Stopier studidow i formal stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotuVybieralny
Kod przedmiotuAREKO021

Grupa kursOwTAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariu
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych
w Uczelni (ZzZU) 30 15 30
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy
studenta (CNPS) 50 60 70
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie | - Zaliczenie

na ocer na ocer

Dla grupy kurs6w zaznaczykurs X
koncowy (X)
Liczba punktow ECTS 6
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom i 5 5
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 1 1 2

kontaktu (BK)

m

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_WO01, K1AIR_WO02, K1AIR_WO03, K1AIR_WO06
K1AIR_UO1, K1AIR_UO02, KIAIR_UO03, K1AIR_U04

\

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o formach opisu i metodach baddynamiki obiektow automatyki.

C2. Nabycie umigjnasci identyfikacji obiektéw automatyki.
C3. Nabycie umiejnaosci prowadzenia podstawowych badanalitycznych
C4. Nabycie umiejnaoici przygotowania i prowadzenia symulacyjnych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rigmtjigce kompetencje:
Z zakresu wiedzy: Zna r@ne formy opisu dynamiki obiektéw i metody badaniastabilnosci
liniowych uktadéw dynamicznych
PEK W01 — zna podstawowe matematyczne formy opianalizy dynamiki uktadu — réwnan
rozniczkowe n-tego r@u, rownania stanu i transmitancje.
PEK W02 - zna interpretacjwlasnagci dynamiki na podstawie patenia biegunow uktady
odpowiedzi skokowej i impulsowej, charakterystykd@go.
PEK_WO03 — zna parametry, wtasopi przyktady podstawowych cztonéw dynamiki.
PEK_W04 - zna typowe obszary zastosowania modadktiw.
PEK_WO05 - zna podstawowe metody identyfikacji mbdel podstawie odpowiedzi skokowyclk
charakterystyk gztotliwosciowych.
PEK_WO06 - zna zasady i sposoby symulacyjnego badeasnaci dynamiki

Z zakresu umiejetnosci: Umie opracowa i dokona¢ analizy modeli dynamiki wybranych

procesow fizycznych. Umie badéwtasndsci dynamiczne modeli obiektow automatyki metodam

symulacji komputerowych

PEK _UO1 — potrafi zidentyfikowaproste modele obiektow automatyki

PEK_UO02 — potrafi przeksztatcjedm forme opisu dynamiki na irm liniowe réwnanie réniczkowe
n-tego rzdu na réwnania stanu lub transmitgnecpwnania stanu na transmitancje.

PEK _UO03 - potrafi wyznaczyanalitycznie stan réwnowagi i zbadatabilng¢ uktadu liniowego
opisanego réwnaniemaliczkowym n-tego rgdu, rownaniami stanu lub transmitancj

PEK_UO4 — potrafi wyznaczysymulacyjnie odpowied skokows i impulsows dowolnego uktad
opisanego réwnaniami xdiczkowymi zwyczajnymi lub transmitancjami przyyaiu pakietu
Matlab i Simulink (lub Scilab)

PEK_UO5 — stosuje precyzyjne poia do opisu zjawisk wiasgo dynamicznych.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 - zyskat daviadczenie w tworzeniu poprawnej dokumentacji iada

PEK_KO02 — ma&wiadoma¢ znaczenia umiefnosci weryfikacji i krytycznej oceny wiasnych bada

PEK KO3 — rozumie konieczié rozwijania zdolnéci do samodzielnego stosowania posiad
wiedzy i umiegtnosci,

TRESCI PROGRAMOWE

ie

N

anej

Forma zajeé¢ — wykiad ;f;;i

Wyl Stat_yczny i' dyn'g'miczny'opis obie'kt.c’)w 'autqmatyki. 5

Cel identyfikacji i badania dynamiki obiektow.
Wy2-3 Podstawowe obiekty (cztony) dynamiki — modgbarametry. 4
Wy4 Identyfikacja obiektéw automatyki na podstawipowiedzi skokowych 2
Wy5 Przyktady i analiza dynamiki obiektow oscylatygh. Portrety fazowe. 2
Wy6 Charakterystyki estotliwosciowe. Asymptoty charakterystyk Bodego. 2
Wy7 Identyfikacja obiektow automatyki na podstawieczstotliwosciowych 2
Wy8 Wielowymiarowe i ztéone modele obiektéw 2
Wy9 Wiasndci i zastosowanie rowmar6zniczkowych liniowych. Réwnania stanu

Opis dynamiki nieliniowych obiektéw dynamiki.
Wy10 . . L o 2

Symulacyjne rozwizywanie rowna rézniczkowych
Wyll Metody linearyzacji nieliniowych obiektow dyméi. 2
Wy12 Symulacje analogowe, wprowadzenie do symutéejnolegtych. 2
Wy13-14 | Metody catkowania numerycznego rowndzniczkowych zwyczajnych. 4

2



Wy15 Podsumowanie - ogdlna typologia i zastosowaradeli. 2
Suma godzin 30
Forma zajeé¢ — éwiczenia Liczba
Godzin
Cwl Réwnanie statyczne i charakterystyczne. 1
Cw2 Parametry i wlasnigi podstawowych cztonow dynamiki w dziedzinie czasu 2
w3 Rd&zne metody analizy wiasgo dynamiki na przyktadzie obiektu oscylacyjnegp. 2
Cw4 Identyfikacja cztonéw dynamiki na podstawie odpaizieczasowych. 2
cw5s Wyznaczanie i zastosowanie asymptot logarytmicznycharakterystyk >
czestotliwosciowych Bodego.
Cw6 Schematy blokowe obiektow
cw7 Metody analizy réwnastanu. 2
Cw8 Przeksztatcanie modeli — rbwnania stanu i transmojéa 2
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizaeyjWprowadzenie do 2
Matlaba na temat generowania wykresow i operacinaaierzach
La2 Charakterystyki statyczne obiektu 2
La3 Funkcje czasu: zi@nia funkcji eksponencjalnych i sinusoidalnych 2
Lad Realizacja i badanie czton6w dynamiki w dziedziceasu 2
La5 Badania symulacyjne obiektu oscylacyjnego 2
La6 Generowanie portretow fazowych 2
La7 Metody identyfikacji obiektéw na podstawie odpowiedzasowych 2
La8 Badanie cztonow dynamiki w dziedziniestotliwosici 2
La9 Metody identyfikacji obiektéw na podstawie clestotliwosciowych 2
Lal0 Schemat i symulacyjne rozgzanie réwnania rhiczkowego liniowego 2
Lall Schematy i symulacyjne rozaziywanie rowna rézniczkowych nieliniowych 2
Lal2-14 | Identyfikacja i badania symulacyjne wybranego ohigfrojekt bada) 6
Lals Inne metody konstrukcji modeli w programach symyiliagch 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyklad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

Cwiczenia analityczne

Cwiczenia laboratoryjne

Praca wlasha — przygotowanie @eiczen laboratoryjnych, opracowanie sprawoda
Praca wiasna — rozgaywanie zadé ze zbioru

Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowami@tbkwium

Konsultacje

NogasrwbhE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie

semestru), P — podsumowcia Numer efektu ksztatcenial Sposob oceny ogniccia

efektu ksztatcenia

(na koniec semestru)
1 E2 PEK_UO01+ PEK_UO03 Kartkowki i kolokwium pisemne
' PEK UO05, PEK_KO03 nacéwiczeniach

F3 PEK_UO03 + PEK_04 Sprawozdanidwiczen

3




PEK_KO01+ PEK_KO03 laboratoryjnych

F4 Kolokwium pisemne z wykfadu

P = 0,33*(F1+F2) + 0,33*F3+0,33*F4 pod warunkiem F1+F2>=3,0 i F3>=3 | F4>=3,0

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Czemplik A.,Praktyczne wprowadzenie do opisu, analizy i synjiudgaamiki obiektowOficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2012

[2] Close C.C., Frederick D.K., Newell J.Gipdeling and analysis of dynamic systedmhn Wiley &
Sons, 2002

[3] Czemplik A.,Modele dynamiki uktadéw fizycznych dlayimieréw, WNT, Warszawa 2008

[4] Osowski S.Modelowanie i symulacja uktadow i proceséw dynamjich Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2007

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] Franklin G.F. i in.Feedback control of dynamic systemsarson, 2010

[2] Halawa J.Symulacja i komputerowe projektowanie dynamiki dé¥a sterowaniaQficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2007

[3] Morrison F.,Sztuka modelowania uktadéw dynamicznych determizisych, chaotycznych,
stochastycznyGtWNT, Warszawa 1996

[4] Forys U., Matematyka w biologiiWNT, Warszawa 2005

[5] Karnopp D.C. i in.System dynamics. Modeling, simulation, and comtfohechatronics systems|
John Wiley & Sons, 2012

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Anna Czemplik, 71 320 32 8&nna.czemplik@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Dynamika obiektow automatyki
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotoweg( Cele Numer
Przedmiotowy efekt | efektu do efektow ksztalcenia Tresci narzdzia
4 _ . przed-
ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku miotu programowe dydakty-
studiéw i specjalnei cznego
Wyl, Wy2-3,

PEK_WO01, PEK_WO02| K1AIR_W21 C1 Wy5. Wy6,Wy9 1,2,3,45
PEK_WO03 K1AIR_ W21 C3 Wy2-3, Wy5 1,2,3,45
PEK_W04 K1AIR_ W21 c2 Wy8 1,2,3,4,5
PEK_WO05 K1AIR_ W21 c2 Wy4, Wy7 1,2,3,4,5

Wy10,Wy12,
PEK_WO06 K1AIR_ W21 C4 Wy13-14 1,2,3,45
. Cw4,Cw5s
PEK_UO01 K1AIR_U21 C1,C6 La7.La9 Lal2-14 1,2,5
PEK_U02 K1AIR_U21 C2,C38 Cw3,Cw8 1,2,5
Cw2,Cw3,Cw7
PEK_UO03 K1AIR_U21 C6 Lal2-14 1,2,3,4,5
PEK_U04 K1AIR_ U22, C6 Cw6, Lal-Lal5 1,3,4,5
PEK_UO05 K1AIR_U21 C5, C6 Lal2-14 1,2,5




PEK_KO1 CL,C4] Lal-Lals 1345
Lal+Lal5
/ 7
PEK_K02 c3,c4  gaELals 12,345
PEK_K03 c2,cyd Wyl=Wyl5 1,24

Cwl+Cws8




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Obrdbka danych cyfrowych
Nazwa w ¢zyku angielskimDigital data processing

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka
Specjalnéc: Systemy informatyczne w automatyce (ASI)
Stopier studidw i forma: | stopien/stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES201
Grupa kursow: TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 30 30
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na
ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 4
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 2

wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
1. K1AIR_WO1
2. K1AIR_WO05
3. KI1AIR_UO5

\

CELE PRZEDMIOTU
C1 Poznanie algorytméw interpolacji, aproksymaejdukcji zaktoce, regresji, transformat
ortogonalnych, kodowania i kompresiji.
C2 Nabycie umiejtnoici projektowania i implementacji algorytmow intetagji, aproksymacii i
filtrowania danych.
C3 Nabycie umigjtnosci doboru algorytméw kodowania, transformacji i kmessji zaleénie od typu
przetwarzanych danych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 Zna wybrane metody probkowania sygnatévaodw
PEK_W02 Zna wybrane schematy interpolaciji
PEK W03 Zna wybrane schematy aproksymacji
PEK_W04  Zna wiasnei wybranych transformat ortogonalnych
PEK_WO05 Zna wybrane schematy estymacji nieparamcatej
PEK_WO06 Zna podstawowe algorytmy kompresji bezs¢jatkodowania)
PEK W07  Zna podstawowe algorytmy kompres;ji stijafk@dowania transformyggego)
Z zakresu umiefnosci:
PEK _UO1 Potrafi dobtai uzasadrd wybor schemat interpolacji, aproksymacjdb
estymacji sygnatu/obrazu
PEK _U02 Potrafi dobtai uzasadrd wybor transformaty ortogonalnej w zadaniu
estymacji
PEK UO03 Potrafi dobtai uzasadri wybor algorytmu kompresji/kodowania
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé¢ — wykiad Liczba godzin
W Wprowadzenie do wyktadu. Omowienie potoku przetaaia i
yl ) . . 2
analizy obrazow oraz jego sktadowych
Wy2 |Zna wybrane metody prébkowania sygnatow/obrazow 4
Wy3 | Zna wybrane schematy interpolacji 4
Wy4 | Zna wybrane schematy aproksymacji 4
WYy5 | Zna wiasnéci wybranych transformat ortogonalnych 4
W Zna wybrane schematy estymacji nieparametryczrjkei
y6 . 4
zakiocen)
Wy7 | Podstawowe algorytmy kompresji bezstratnej (veahia) 4
Podstawowe algorytmy kompresji stratnej (kodowania
Wy8 . 4
transformugcego)
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin
Lal Omoéwienie zakresu zgjlaboratoryjnych i stosowanych nadzi >
programistycznychsodowiska IDE i/lub Matlab)
La2 Interpolacja: probkowanie sygnatéw/obrazéw i icliveatzanie za pomac 4
wybranych funkgcji interpoluajcych
La3 Aproksymacja: odtwarzanie za pomagybranych funkciji 4
aproksymujcych
La4 Aproksymacija nieliniowa: poréwnanie wlasobaproksymujcych 4
wybranych transformat
La5 Estymacja: odtwarzanie za pomogybranych transformat w obecioo
zaktécar losowych
La6 Kompresja bezstratha: kodowanie RLE
La7 Kompresja stratna ze wpha transformacj ortogonalg sygnatu/obrazu 4
La8 Opracowanie ,wlasnego” algorytmu kompres;ji aiora 4
Suma godzin 30




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Rzutnik, tablica
N2. Stanowisko komputerows&rodowisko programistyczne, pakiet Matlab, pakidikagji
biurowych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formuca | Numer efektu Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), R ksztaicenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_WO01- Kolokwium zaliczeniowe
PEK_WO07

F2 PEK_UO1- Sprawozdania gwiczen laboratoryjnych
PEK_UO3

P=0.5*F1+0.5*F2 (pod warunkiem zaliczerabdratorium)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Richard G. Lyons, "Wprowadzenie do cyfrowego przetania sygnatéw",
Wydawnictwa Komunikacji i Bczndci, Warszawa 2000

[2] K. Sayood, ,Kompresja danych” Wprowadzenie, READ ,M¥#arszawa, 2002.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[3] Artykuty z czasopism i kgizki specjalistyczne wydawnictw naukowych, m.in. IEEE
Kluwer, Elsevier.

[4] Artur Przelaskowski, ,Kompresja danych”, BTC 2002

[5] D. Salomon, “Data Compression. The Complete RetereSpringer-Verlag, 2003

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

PrzemystawSliwi iiski (przemyslaw.sliwinski@pwr.edu.pl)




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Analiza i przetwarzanie obrazéw

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce (ASI)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalndsci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_Wo01
(wiedza) S1ASI W01 C1, C2 Wyk?2 N1
PEK_W02 S1ASI W01 Ci,C2 Wyk3 N1
PEK_WO03 S1ASI W01 C1, C2 Wyk4 N1
PEK_W04 S1ASI W01 C1, C2 Wyk5 N1
PEK_WO05 S1ASI W01 C1,C2 Wyk6 N1
PEK_WO06 S1ASI W01 C3 Wyk7 N1
PEK_WO07 S1ASI W01 C3 Wyk8 N1
PEK_UO1 S1ASI_UO01 c1 Lal,La2,La3 N2
(umiejetnosci) — ' T
PEK_UO02 S1ASI U0l C2 La4,La5 N2
PEK_UO03 S1ASI _UO01 C3 La6,La7 N2
PEK_KO1
(kompetencje)
PEK_K02

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Wizualizacja danych sensorycznych
Nazwa w ¢zyku angielskimSensor data visualization
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formal stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuspecjalnagciowy
Kod przedmiotuARES101
Grupa kursOowNIE

m

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariu

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 30
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 60
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin zal. na

ocere
Liczba punktéw ECTS 2 2
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom 0 2

o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktéw ECTS odpowiadaja
zajgciom wymagaicym bezpéredniego 2 2
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

Kompetencje w zakresie programowania obiektowdgyki oraz konstrukcji uktadow
elektronicznych.

\

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy z zakresu sposobow wizualizacji @¢anyomiarowych.

C2. Nabycie wiedzy z zakresu konstrukcji programchwvigibliotek graficznych.

C3. Nabycie umiefnaosci tworzenia aplikacji vérodowisku graficznym.

C4. Nabycie wiedzy z zakresu miavosci wykorzystania programu gnuplot.

C5. Nabycie wiedzy z zakresu konstrukcji podstawdwiypow dalmierzy.

C6. Nabycie wiedzy z zakresu interpretacji danyassrycznych otrzymywanych
optycznych i ultradvickowych.

C7. Nabycie umiefnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji i kaggw
firmowych

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:
z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 - zna podstawowe zalecenia dla czytelrmjalizacji danych sensorycznych.
PEK_ W02 - zna podstawowe typy konstrukcji praeych bibliotek graficznych.
PEK_WO03 - zna podstawowe wtasoio cechy biblioteki graficznej Qt.
PEK_ W04 - zna konstrukepplikacji graficznej z wykorzystaniem biblioteki.Q

1



PEK_WO05 — zna nag¢rlzia biblioteki Qt wspomagage tworzenie interfejsu graficznego.

PEK_WO06 - zna naezlzia biblioteki Qt wspomagagie proces umidzynarodowienia aplikaciji.

PEK_ W07 - zna podstawyzyka polecé dla programu gnuplot.

PEK_WO08 — zna konstrukgpodstawowych dalmierzy ultragickowych i optycznych.

PEK_WO09 — znarodta najistotniejszych bow i problemow zwjzanych z interpretagjotrzymanych
danych pomiarowych dalmierityadzwickowych i opytcznych.

z zakresu umiefnosci:

PEK_UO1 — potrafi stworzypodstawow konstrukcg aplikacji graficznej z wykorzystaniem
biblioteki Qt

PEK _UO02 — potrafi wykorzystanarzdzia wspomagage tworzenie graficznego interfejsu
gytkownika

PEK_UO03 — potrafi #y¢ najwazniejsze elementy graficzne biblioteki Qt i oprogmamac ich obstug,

PEK _UO04 — potrafi stosowaarzdzia umaliwiajgce internacjonalizagjaplikacji wykorzystujcej,
bibliotek Qt

PEK_UO5 — potrafi zy¢ programu gnuplot w celu stworzenia wykresu funkdji wizualizacji danych
pomiarowych

PEK _UO06 — potrafi zinterpretowalane pomiarowe otrzymane za pomdalmierzy
ultradviekowych

PEK_UOQ7 — potrafi zinterpretowalane pomiarowe otrzymane za pomdalmierzy optycznych

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn
analizy,

PEK K02 — rozumie konieczé® samoksztalcenia oraz rozwijania zdditiodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsci,

(@)

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;f;;:
Przeghd typow sensoréw i mierzonych wiel@. Podstawowe sposoby
Wyl interpretacji i wizualizacji danych pomiarowych @&stosowaniach 2
robotycznych. Techniczrnigodki wizualizaciji
Wy2 Srodowigko system X Window. Pgdstawpvye wigloplatfow& 5
biblioteki graficzne. Wprowadzenie do biblioteki Qt
Wv3 Biblioteka Qt.: Schemat kompilacji, proste aplilgdfoncepcja 5
y sygnatow i slotéw, przyktady wykorzystania
Wya B_ibl.iotek.a Qt: Wyprane elementy graficzne piblidt({k. Narzdzia dla 5
biblioteki Qt. Designer — podstawowe funkcje
WS Biblioteka Qt: Designer — przyktadzycia, budowanie aplikacji krok po 5
y kroku
Wy6 Biblioteka Qt: Tworzenie wtasnej grafiki, przerwardizasowe 2
Wy7 Biblioteka Qt: Akcje, menu, belka nadziowa, zasoby graficzne 2
Wy8 Biblioteka Qt: Zarzdzanie geometj tworzenie dialogow 2
Wy9 Biblioteka Qt: Internacjonalizacja aplikacji 2
Wy10 Graficzne biblioteki nargdziowe bazujce na Qt 2
Wyll Graficzne biblioteki nargdziowe bazujce na Qt 2
Wy12 Sposoby wykorzystana programu gnuplot 2
Wy13 Dalmierze ultradwickowe 2




Wy14 Czujniki PSD, dalmierze optyczne i laserowe 2
Wy15 Systemy tworzenia mapgi, kamery 3D 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - projekt Liczba
Godzin
Prl Sprawy organizacyjne. Prezentacja tematow projektow 2
Pr2-3 Konsultacje i wyb6r tematéw projektéw, uszczegoenie zatgen projektowych 4
Pr4-5 Konsultacje, wspna faza realizacji tematow, dostarczenie sprawozdesi- 4
gnigtych wynikow.
Pr6-7 Konsultacje, druga faza realizacji tematéw 4
Pr8 Prezentacja agjnigtych wynikow i przedstawienie sprawozda 4
Pro-12 | Konsultacje, trzecia faza realizacji tematdestarczenie sprawozia osk- 6
gnietych wynikow.
Pr13-14 | Konsultacje, ostatnia faza realizacji projektu 4
Prl5 Prezentacja kicowych wynikéw i przedstawienie sprawoada 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

Zajecia projektowe

Konsultacje

Praca wtasna — realizacja wybranego tematu w raeehprojektowych
. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowamegdaminu

agprwONPE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowoci Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginigcia
efektu ksztatcenia

Odpowiedzi ustne, obserwacja
PEK_UO1+ PEK_UO5 | realizacji poszczegolnych faz

Fl PEK_KO1+ PEK_KO02 | projektu, pisemne sprawozdania Z
kolejnych faz.
PEK_WO01+ PEK_WO09 I
F2 — - Egzamin pisemny

PEK_U06+ PEK_U07

P =0,4*F1 + 0,6"F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA
[1] Dokumentacja biblioteki Qt
[2] S. Huang, Qt5 Blueprintsm Packt Publishing; 201

[3] R. Rischpater, Application Development with Qteator, 2nd Edition, Packt Publishing
2014

[4] Dokumentacja programu gnuplot

[5] J. FradenHandbook of Modern Sensors: Physics, Designs, amiications (Handbook
of Modern Sensorsypringer; 2003

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:




[1] H. R. EverettSensors for Mobile Robots - Theory and ApplicatnK. Peters,

Ltd. 1991.

[2] Dick Crawford;gnuplot - An Interactive Plotting Progrgmmanual, 1998

[3] Jasmin Blanchette, Mark Summerfiel@++ GUI Programming with Qt 4 (First
Edition),http://www.qtrac.eu/C++-GUI-Programming-with-Qt-4tded.zip

[4] A. Dubrawski, R. Sawwd;aserowe tréjwymiarowe czujniki odlegéb w nawigacji
ruchomych robotéw Krajowa Konferencja Robotyki, 1996, 324 -- 333;

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI _E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Bogdan Kreczmer, 71 320 27 41; bogdan.kreczmer@pwipl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Sterowniki i regulatory
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

_ Odniesienie prgedmiotoweg_c Cele _ Nume_r
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku Fr)r:lzc?tﬂ programowe| dydakty-
studidw i specjalréei cznego
PEK_W01 S1ARR_ W01 C1 Wyl 1,2,3
PEK_WO02, PEK_W03 S1ARR_ W01 C2 Wy2 12,34
PEK_WO05, PEK_WO06 S1ARR_ W01 C3 Wy3..Wy9 1,2,3,4
PEK_WO07 S1ARR_ W01 C4 Wy10 1,234
PEK_W08 S1ARR_ W01 C5|Wyll..Wyl5| 1,2,3,4,5
PEK_W09 S1ARR_WO01 C6 | Wyl1..Wy15 1,3,5
PEK_UO01, PEK_U02 S1ARR_UO01, SIARR_U11 C1,CZ2r3...Pr14 1,2,3,4,5
PEK_UO03, PEK_U04 S1ARR_UO01, SIARR_U11 C2,CPr3...Pr14 1,2,3,4,5
PEK_UO05 S1ARR_ UO1 C4 Pr3...Pri4 1,2,3,4
PEK_UO06, PEK_U07 S1ARR_ UO1 C5, C6 Pr3..Pr14 1,2,4,5
S1ARR_ W08 Wyl-Wyl5
PEK_KO01, PEK_KO02 . Pyr 1+Pr315 2,45




Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Sterowniki Robotow
Nazwa w ¢zyku angielskimRobot controllers
Kierunek studiéw: Aitomatyka i Robotyka
Specjalné¢: Robotyka
Stopier studidow i formal stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuARES103
Grupa kursowTAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium|  Projekt Seminariu

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych

w Uczelni (ZzU) 30 15 15
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 150
studenta (CNPS)

. . Zalicze

. . . Zaliczenie na .

Forma zaliczenia egzamin nie na

ocere oce

e

Dla grupy kurséw zaznaczykurs

koacowy (X) X

Liczba punktow ECTS

Liczba punktéw odpowiadaga zagciom
o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 5
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
1. Zna podstawy elektronicznych uktadéw analogowycyfiowych.
2. Potrafi pisa i uruchami& programy w ¢zyku C.
3. Posiada znajon$é podstaw automatyki i robotyki oraz teorii regyilac

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Zdobycie wiedzy o blokach funkcjonalnych stoaoych w sterownikach robotow
C2. Zdobycie wiedzy na temat technik tworzenia gpgmowania wbudowanego
C3. Zdobycie wiedzy o budowie i zasadach dziatanignikow stosowanych w robotach
C4. Zdobycie wiedzy o uktadach stosowanych do stania napdami robotow
C5. Poznanie wybranych metod komunikacji pgimy sterownikiem i otoczeniem
C6. Zdobycie umiejnasci postugiwania si oprogramowaniem uruchomieniowym
C7. Zdobycie umiejnasci tworzenia oprogramowania wbudowanego dla steilkddwirobotow
C8. Zdobycie umiejnosci projektowania i uruchamiania uktadéw elektromipzh przeznaczonych d
obstugi czujnikow, nagdow i ukladéw komunikacyjnych stosowanych w robbtac




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktora zaligia kurs

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 — zna bloki funkcjonalne mikrokontrolerdtesowane w sterownikach robotow
PEK W02 — zna techniki tworzenia i uruchamianieogpamowania wbudowanego
PEK_WO03 - zna budow zasady dziatania czujnikdw stosowanych w robotac
PEK_WO04 — zna problematylobstugi czujnikéw stosowanych w robotach

PEK W05 — zna problematylsterowania silnikami elektrycznymi stosowanymiobkaetach
PEK_WO06 — zna uktady stosowane do sterowaniadsapi robotéw

PEK_WO07 — zna wybrane metody komunikacji pgiay sterownikiem i otoczeniem

z zakresu umigfnosci:

PEK_UO1 — potrafi postugiwiasic oprogramowaniem uruchomieniowym

PEK UOQ2 — potrafi tworzy oprogramowanie wbudowane dla sterownikéw robotéw

PEK_UO03 — potrafi projektowai uruchamia uktady elektroniczne przeznaczone do obstugi ¢zoym,
napdow i uktadoéw komunikacyjnych stosowanych w robbtac

z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_ KO01 — mawiadoma¢ znaczenia wyszukiwania informacji oraz jej krytyeganalizy

PEK K02 — rozumie koniecz&d samoksztatcenia oraz rozwijania zddicio do samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i untepsci,

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zaj¢ — wyktad godzin
Wyl Podstawowe bloki mikrokontroleréw HCS08 (CPWM, ADC, BDM) 2
Wy?2 Srodowiska programistyczne (Code Warrior i Proce&squert) 2
Wy3 Oprogramowanie nagdziowe - asembler, C, symulator, debugger 2
Wy4 Mikrokontroler 68332 2
Wy5 Modut integracji systemu SIM (PIT, CS, obstygaerwa) 2
Wy6 Jednostka centralna CPU32 (asembler, rejdsytyy adresowania, BDM) 2
Wy7 Modut komunikacyjny QSM (QSPI - ADC/LED, SCI) 2
Wy8 Procesor czasowy TPU (budowa, funkcje PWM, GDEIO) 2
Wy9 Procesor czasowy TPU (mikrokod, programowanie) 2
Wy10 Napdy elektryczne (silniki DC, mostki, wybrane funkdeu) 2
Wyll Nagdy elektryczne (silniki BLDC, komutacja, wybranenkeje TPU) 2
Wy12 Czujniki inercyjne i ich obstuga (akceleromegroskop, antyaliasing) 2
Wy13 Mikrokontrolery HCS12 (sterowanie rozmyte) 2
Wyl4 Komunikacja szeregowa (obstuga przerwdodbus) 2
Wy15 Przyktady sterownikow robotéw 2
Suma godzin 30
Forma zaj¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Wprowadzenie, szkolenie BHP, prezentacja stekow 1
La2 Uruchamianie mikrokontrolera MC9S08QD4 - Code WarHiwave 2

2



La3 Programowanie uktadow peryferyjnych MC9S08LL64 ed¢trssor Expert 2
Uzycie BDM do uruchamiania programéw wzyku C, obstuga przerwania
Lad . . 2
cyklicznego i LCD
Lab Wykorzystanie interfejsu QSPI do obstugi przetwkaW\/C i sterownika LED 2
La6 Generowanie przebiegéw czasowych i obstugacgsigw funkcjami TPU 2
La7 Generowanie i mierzenia przebiegéw czasowyeh gterowaniu silnikiem DC 2
La8 Sterowanie silnikiem BLDC - FreeMASTER 2
Suma godzin 15
Forma zaj¢ — projekt Liczba
Godzin
Pri Wprowadzenie, prezentacja tematyki projektow 1
Pr2 Wybor indywidualnych tematéw 2
Pr3 Konsultacje projektowe 2
Pr4 Punkt kontrolny 1 - prezentacja 2
Pr5 Konsultacje projektowe 2
Pré Punkt kontrolny 2 - prezentacja 2
Pr7 Konsultacje projektowe 2
Pr8 Prezentacja i ocena wynikéw projektu 2
Suma godzin 15
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Wyktad tradycyjny
2. Cwiczenia laboratoryjne
3. Zajecia projektowe
4. Konsultacje
5. Praca wiasna — samodzielne studia literaturowe

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie

Sposbb oceny aginiccia

semestru), P_— podsumowoca Numer efektu ksztatcenia efektu ksztalcenia
(na koniec semestru)
F1 PEK_WO01+ PEK_WO07; egzamin
F2 PEK_WO01+ PEK_WO07; Wykonanieé\_/viczeﬁ
PEK_UO01,; laboratoryjnych
F3 PEK U011+ PEK UO03; Wykonanie projektu

P=0.5*F1+0.25*F2+0,25*F3
Ocena z przedmiotu jestedni wazong ocen ze wszystkich form realizowanych w ramaclegmnziotu.
Wymagane jest uzyskanie oceny pozytywnejzlkaformy.




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEELNIAACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Kreidl H. i in., Mikrokontrolery 6BHCO08 w praktyc&TC, W-wa 2005
[2] MC68332 User's manual, MC68332UM/AD, Motorol93
[3] CPU12 Reference Manual, CPU12RM/AD, REV.1, Mota, 1997
[4] Wnuk M., Materiaty do kursu ,Sterowniki robotdw
http://rab.ict.pwr.wroc.pl/~mw/Docs/ares00 106l

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1] Freescale Semiconductor, http://www.freescals
[2] STMicroelectronics, http://www.st.com
[3] Maxim, http://www.maxim-ic.com

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Marek Wnuk, 71 320 2741; marek.wnuk@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Sterowniki robotéw
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Robotyka

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia Tresci .
4 - . przed- narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku| " programowe
o L miotu dydakty-cznegg
studiéw i specjalnéei
Wyl, Wy4-
PEK_WO01 K1AIR_W17, SIARR_ W03 C1l Wy9, Wy13 1,2,3,4,5
4 C2, | Wy2, Wy3,
PEK_WO02 K1AIR_W17, SIARR_ W03 C6, C7 Wy13 1,2,3,4,5
PEK W03 K1AIR_W11, S1IARR_ W03 C3, Wy12 1,2,3,4,5
K1AIR_W15, K1AIR_W17, Wy7-Wy9,
PEK_WO04 K1AIR_W27, SIARR_ W03 €365 W12, W14 1.2,3.4,5
K1AIR_W25,K1AIR_W?26,,
PEK_WO05 S1ARR_ W03 C4 | Wyl0, Wyll 1,2,3,4,5
K1AIR_W19, K1AIR_W25,
PEK_WO06 K1AIR_W27, SIARR_ W03 C4 | Wyl0, Wyll 1,2,3,4,5
PEK_WO07 K1AIR_W27, SIARR_W03  C5 WVJ\};’;’%’M' 1345
PEK_UO1 K1AIR_U11, SIARR_UO02 Cé6 Lal-La8 2,345
PEK_U02 K1AIR_U16, SIARR U02| c7| Lal-las, 2345
Pr1-Pr8
K1AIR_U20, K1AIR_UZ28,
PEK_UO03 S1ARR_UO3 Cc8 Pr1-Pr8 3,45
Wy1l-Wy15,
PEK_KO01-PEK_KO02 K1AIR_KO05 C1-C8 Lal-La8, 1,2,3,45
Pri-Pr8




Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim ......... ROBOTY MOBILNE (2)
Nazwa w ¢zyku angielskim ..... MOBILE ROBOTS (2)
Kierunek studiéw (j&li dotyczy): Automatyka i robotyka
Specjalnéc (jesli dotyczy): ...... ARR

Stopier studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES105
Grupa kursow: NIE
Wykiad | Cwicz. | Lab. Projekt Sem.
Liczba godzin zaK zorganizowanych w 15
Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 30
studenta (CNPS)
: . zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocegn
Dla grupy kurséw zaznaczykurs
koncowy (X)
Liczba punktow ECTS 1
w tym liczba punktow odpowiadgja 1
zajgciom o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktow ECTS
odpowiadajca zagciom wymagajcym 1
bezpdredniego kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. SIARR_ W04

CELE PRZEDMIOTU
C1 Poznanie budowy i sposobu programowania rolateportowego.
C2 Poznanie metod zdobywania i reprezentowaniaayiedtoczeniu.
C3 Poznanie metod i systemow samolokalizacji rabota
C4 Eksperymentalne poznanie probleméw nawigacpi@ mobilnych.
C5 Poznanie metod planowania trasy autonomicznaguatat mobilnego.
C6 Poznanie technik rejestraciji i analizy sygnabd@logicznych dla interfejsu cztowiek —
robot.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 Ma praktycznwiedz na temat konstrukcji robotow mobilnych, ich sysfem
lokomociji, sterowania i zasilania,
PEK W02 Rozumie pegie autonomii robotéw, percepcji otoczenia i sarkalzaciji.
PEK_WO03 Rozumie pegia nawigacji przyrostowej i niepewsm jego pozycji.
PEK_WO04 Ma wiedg na temat typowych sensoréw i systemow sensoryterogtaota

Z zakresu umiejetnosci:

PEK _UO1 Potrafi zaprogramowaczekiwane dziatanie robota mobilnego,

PEK _UO02 Potrafi wykorzystaodczyty czujnikow do okgtenia geometrii otoczenia i pozygji
robota,

PEK _UO03 Potrafi wykorzystasygnaty biologiczne do sterowania naghzego robota
mobilnego (w uktadzie interfejsu cztowiek-maszyna).

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO1 Potrafi zaplanowgrzebiegiwiczenia, wyrani¢ zadania skladowe i wspotdziéta
z innymi przy zespotowej realiza@wiczenia, wykonujc w sposob tworczy i
odpowiedzialny powierzone zadania.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - laboratorium Liczba godzin
Lal Sprawy organizacyjne, podziat na grupy labaygne, omdwienie 1
tematoéwewiczen.
La2 Robot mobilny Robuter; wykorzystanie repertuasmend do 4

programowania ruchu robota; badanie nawigacji ptywej;
badanie dokladriai pozycjonowania; percepcja otoczenia przy
wykorzystaniu systemu sonarowego.

La3 Skaner laserowy LMS200; budowa mapy geometsjczreny; 2
wyznaczanie pozycji na drodze poréwnania mapy lujat map
globalr.

Lad Dwunany robot kroczcy; badanie rownowagi statycznej robota w 2
ruchu.

La5 Robot z systemem sensoréw chemiczn$ielatzeniesciezki 2
zapachowe;.

Rejestracja sygnatdéw EMG; rozpoznawanie gestéwdradze analizy 4
zarejestrowanych sygnatow.

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

S

N1. Zagcia laboratoryjne — sprawdzenie przygotowania @dizacji ¢wiczenia, dyskusja nag

koncepcy realizaciji;

N2. Zagcia laboratoryjne —praca grupowa przy realiz&gjiczenia; prezentacja uzyskanyc
wynikow;

N3. Konsultacje;

N4. Praca wlasna — realizacj@iczenia; opracowanie sprawozdania;

N5. Praca wlasna — przygotowaniediaczen;

=

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA



Oceny | Numer efektu ksztatcenia Sposob ocenygrsiccia efektu
ksztatcenia

F1 PEK_WO01, PEK_WO02, PEK_WO03, PEK_WO04} wyniki pytania dopuszczgjego

PEK_UO1, PEK_UO3 do wykonanigwiczenia
F2 PEK UO1, PEK _U02, PEK _UO03, PEK K01 aktywdhpodczas realizaciji
cwiczen

F3 PEK_WO01, PEK_WO02, PEK_WO03, PEK_W04 sprawozdania zwiczen
PEK_U02, PEK_UO03, PEK_KO01

P=F1+F2+F3 (z wagami)

Oceny(F — formupca (w trakcie semestru), P — podsumaeaj(na koniec semestru)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

literatura PODSTAWOWA:

[1] R.A. Brooks, A robust layered control system fanabile robot, IEEE Journal of
Robotics and Automation, RA-2 No 1, 1986.

[2] J.-C. Latombe, Robot motion planning, Kluwer AcadeRublishers 1993.

[3] A. Woiczowski, J. Racz, An Experiment in Navigatiminan Autonomous Mobile
Robot, Proc. of the Int. Workshop on IntelligentRtc Systems '93, Zakopane 1993.

[4] A. Wolczowski, M. Licha, Praktyczne zastosowanie metod planowéciigKi
opartych na rastrowym modelu otoczenia dla robashiimego i manipulatora
planarnego, Prace V KKR, Wroctaw 1996.

[5] Z. Korzen, A. Wotczowski, Tendencje rozwojowe robotéw moldh w logistycznie
zintegrowanych systemach transportowo-magazynowgobdukcyjnych - Cz. 1 i Cz.
2, Logistyka nr 2 i nr 3, 1995.

[6] A. Wolczowski, Self-Correcting Trajectory Planninging Modified Visibility Graph,
Proc. of 6th IFAC Symposium on Robot Control, \&|Elsevier Science, Vienna 2000.

[7] S. M. LaValle: ,Planning Algorithms”, Cambridge Wmeirsity Press, 2006.
[8] De Luca C., Electromyography. Encyclopedia of Matligevices and Instrumentation

(John G. Webster, Ed.) John Wiley Publisher, 98; P096.
literatura UZUPELNIAACA:

[9] W. Jacak, Roboty Inteligentne - metody planowamiateh i ruchu, PWr, Wroctaw
1991.

[10] A. Woitczowski, Autonomous Mobile Robot ULYSSES, Aipptions of Atrtificial
Intelligence in Engineering VII, Computat. MechanRublications, Boston 1992.

[11] A. Woilczowski, Podsystem sterowania lokalnego rabmbbilnego Ulisses, Prace IV
KKR, Wroctaw 1993.

[12] J.L. Jones, A.M. Flynn, Mobile Robots - Inspirationmplementation, AK Peters, Ltd.,
Wellesley 1993.

[13] H.R. Everett, Sensors for mobile robot, AK Petetd,, Wellesley 1995.

[14] A. Woitczowski, M. Kurzynski, Human — machine ineé in bioprosthesis control
using EMG signal classification, Expert Systems53770, 2010.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Andrzej Wotczowski, andrzej.wolczowski@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
ROBOTY MOBILNE (1)
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU ... Automatyka i robotyka
| SPECJALNGCI ...AiR_ARR_1.

Przedmiotowy| Odniesienie przedmiotowego | Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektu do efektéw ksztatcenia | przedmiotu | programowe |dydaktycznego**
ksztatcenia | zdefiniowanych dla kierunku |** **
studiéw i specjalndci (o ile
dotyczy)
PEK_WO01 S1ARR_WO04 Cl1+C5 Lal +~ La6 N1 + N5
(wiedza)
PEK W02 S1ARR_WO04 C2,C3 Lal + La3,|N1+ N5
La5

PEK W03 S1ARR_WO04 Cl,C4 La2 N1 + N5

PEK W04 S1ARR W04 Cl1+C5| Lal+Lab N1 + N5

PEK _UO1 S1ARR_U0O4 C1 La2 N1 + N5
(umiejetnosci)

PEK U02 S1ARR_U04 C2,C3 Lal + La6 N1 + N5

PEK UO03 S1ARR_U04 C5 La6 N1 + N5

PEK_KO01 S1ARR_KO02 C4 Lal +~ La6 N1, N4
(kompetencje)

** _ 7 tabeli powyej




Zat. nr 4 do ZW33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Roboty manipulacyjne mobilne
Nazwa w gzyku angielskim: Manipulators and mobileobots
Kierunek studiow (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalna¢ (jesli dotyczy): Systemy informatyczne w gomatyce
Stopien studiéw i forma: | stopid, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu: ARES203
Grupa kursow: TAK

Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zai 15 30
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)

Liczba godzin catkowitego 30 60
nakladu pracy studenta
(CNPS)

Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie na
na ocen ocere

Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3
w tym liczba punktéw 2
odpowiadajca zagciom

o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS 2
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_ W11, K1AIR_ W28, K1AIR_U29
K1AIR_ W09, K1AIR_ U09,K1AIR_ U1l
K1AIR_W22, K1AIR_W24, K1AIR_U24,
K1AIR_U25, K1AIR_WO06, K1AIR_U04, K1AIR_UO5

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Poznanie budowy, elementéw wykonawczych i sgegaych manipulatoréw przemystowych
C2. Poznanie zaawansowanych metod programowanigoufaiorow
C3. Poznanie budowy, elementéw wykonawczych i sgegaych robotow mobilnych
C4. Poznanie metod przetwarzania danych z sensotiotow mobilnych
C5. Poznanie podstawowych metod modelowania otezzehota
C6. Nabycie umigjnosci programowania rego typu manipulatoréw i robotéw mobilnych
C7. Nabycie umiejnosci projektowania prostych sterownikéw robotéw maidh

*niepotrzebne skigi¢




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 — zna rodzaje i zastosowania robotow mdaagyinych i mobilnych
PEK W02 — zna budog elementy robotow
PEK_WO03 — zna metody programowania robotow
PEK_WO04 — zna metody przetwarzania danych sensoygbz
PEK_WO05 — zna metody lokalizacji robotow mobilnych
PEK_WO06 — zna podstawy metod budowania mapy i SLAM

Z zakresu umiegnosci:

PEK _UO1 — potrafi programowaoboty mobilne i manipulacyjne

PEK_UO02 — potrafi zaplanowa zaimplementowalogike sterownika robota

PEK _UO3 — potrafi przetwarzalane z typowych czujnikow stosowanych w robotach
PEK_U04 — potrafi analizowtazadania robotéw i okéaé wymagania stawiane sterownikor

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK KO1 — potrafi wspotpracowav grupie przy realizacji postawionego zadania

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad Liczba godzin

Wyl | Klasyfikacja robotow manipulacyjnych i mobiliycZadania robotéw. 1
Wy2 | Elementy robotéw manipulacyjnych. 2
Wy3 | Metody programowania manipulatorow. 2
Wy4 | Budowa i elementy robotéw mobilnych. 2
WYy5 | Przetwarzanie i interpretacja danych z czujwikébotow mobilnych. 2
Wy6 | Wyznaczanie pol@nia robota mobilnego. 2
Wy7 | Budowanie mapy, lokalizacja i SLAM. 2
Wy8 | Architektury sterownikow robotow mobilnych. 2

Suma godzin 15

Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin

Lal Wprowadzenie. Podstawy obstugi stanowisk laiooymych 2
La2 Pomiary odlegkxi i wykrywanie obiektow przy pomocy skanera 4

laserowego
La3 Proste metody lokalizacji robota i tworzenigoma 4
Lad Nawigacja robotem mobilnym w otoczeniu przesizkd 4
La5 $terowanie obiektem dynamicznyngsmedowisku Matlab/Simulink 4
La6 Srodowisko symulacyjne robotéw przemystowych 4
La7 Programowanie manipulatoréw gzyku wysokiego poziomu 4
La8 Omowienie rezultatobw. Termin poprawkowy 4

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad
N2. Cwiczenia laboratoryjne




N3. Konsultacje
N4. Praca wlasna — samodzielne studia i przygoteendm kolokwium
N5. Praca wlasna — przygotowaniedaliczen laboratoryjnych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu Sposo6b oceny aginiecia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), B ksztalcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

=

F1 PEK_UO1 — PEK_UO04, | Odpowiedzi ustne, ocena realizacji zada
laboratoryjnych, sprawozdania z laboratoriun
F2 PEK_KO1, Kolokwium pisemne, opracowanie wybranyc

PEK_WO1 - PEK_WO06| zagadnié

P=0.5*F1+0.5*F2, zaliczenie pod warunkiem zaliczelRl i F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] J. Honczarenko. Roboty przemyslowe. Budowa i zastasie. Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne, 20009.

[2] Handbook of robotics. Springer, 2008.

[3] I. Duleba: Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw iitrojch i manipulacyjnych,
Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa, 2001.

[4] S.Thrun i in. Probabilistic robotics. MIT Press0B0

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] S.M. LaValle. Planning algorithms. http://plannicgjuiuc.edu/

[2] Z. Hendzel i in. Autonomiczne mobilne roboty kotomechatroniczne projektowanie i
sterowanie. Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzesgkiej, 2008.

[3] M.Montemerlo, S.Thrun. FastSLAM. Springer, 2007.

[4] The DARPA Urban Challenge. Springer, 2010.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI' E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Janusz Jakubiak, janusz.jakubiak@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Roboty manipulacyjne i mobilne
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka

| SPECJALNGSCI Systemy informatyczne w automatyce

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu** | programowe** dydaktycznego**
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalnaici (o ile
dotyczy)
PEK_WO01 S1AS|_ W03 C1l Wyl 1,3,4
PEK_W02 |g1AS| W03 C1,C3 Wy2,Wy4, 1,34
N Wy8
PEK_WO03 |S1AS| W03 Cc2 Wy3,Wy8 1,34
PEK_W04 |g1AS | W03 C4 Wy5 1,3,4
PEK_WO05 | S1AS| W03 C4 Wy6,Wy7 1,3,4
PEK_W06 |31AS| W03 C5 Wy7 1,34
PEK_UO1 |g1AS| UO3 Co6 Lal — La3, Lab 2,3,4,5
N —La7
PEK_UO02 S1ASI _U03 C7 La5 - La7 2,3,4,5
PEK_UO03 S1ASI_UO03 C4 La4, La6 2,3,4,5
PEK_U0O4 |51ASI UO3 C1,C3,C7 La2, La3, Lab 2,3,4,5
- - La7
PEK_K02 [g1AS| KO1 C6,C7 Lal - La7 2




Zat. nr 4 do ZW

WYDZIAL ......... [ STUDIUM..................

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim ...... Mechatronika......................
Nazwa w jezyku angielskim ...Mechatronics............................
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): ...Automatyka i Robotyka.......
Specjalna¢ (jesli dotyczy): ......Robotyka..............

Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowizkowy

Kod przedmiotu ARE 004356 W+L....

Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratoriu | Projekt Seminarium

m

Liczba godzin zai 15 15

zorganizowanych w Uczeln

(2zV)

Liczba godzin catkowitego 45 45

naktadu pracy studenta

(CNPS)

Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie na
na ocer ocerg

Dla grupy kursow zaznacey X

kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS

w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (F

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIAWST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1. Zna podstawowe modele uktadow anéj strukturze fizycznej: mechanicznej,
elektrycznej, elektronicznej, hydraulicznej, cieglmpneumatyczne;j
2. Posiada wiedz umiejtnosci z zakresu regulacji i sterowania procesarmgigmi
3. Posiada umiejnosci w zakresie symulacji komputerowej

\

CELE PRZEDMIOTU
C1.W oparciu o dotychczasavezdobyt wiedz opanowanie umiejnosci i kompetenciji
interdyscyplinarnego podajia do probleméw maszyn i wdzeh
C2. Uktadanie modeli matematycznych uktadéw mmoFodnej strukturze fizycznej
C3. Umiegtnos¢ w podstawowym zakresie transformacji klasycznydadeen
mechanicznych i ich integrowania w uktady elektoanio informatyczne
C4. Zdobycie wiedzy o wielu maszynach iagdzeniach mechatronicznych jako rezultat ic
mechatronizacji

>




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy
PEK _WO0L1. Zna budowy zasad dziatania i modele matematyczne obiektow maododne;j
strukturze fizycznej

PEK_WO02. Ma wiedg o sposobach systemowego i interdyscyplinarnegejfcd do
uktadow, obiektow i procesow

PEK_WO03. Ma wiedg o sensorach i aktuatorach amé;j postaci fizycznej

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UOL1. potrafi poprzez symulgaajokon& analizy dziatania obiektow i océnich
charakterystyki

PEK _UO02. Potrafi skonfigurowtauktad mechatroniczny i dokirgego parametry
energetyczne i informatyczne

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1. Maswiadoma¢ znaczenia elektroniki i informatyki we wspoétczesn§wiecie
maszyn i urgdzea

PEK_KO02. Rozumie konieczdsamoksztatcenia innych obszardw techniki i nauki

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Istota i definicja uktadow mechatronicznych jakerséntéw o rinej
Wyl | strukturze: mechanicznej, hydraulicznej, pneumaigicoptycznej, 2

elektrycznej, elektronicznej i informatyczne;.

Podejcie mechatroniczne- przyktady rozwa: technicznych
klasycznych i mechatronicznych

Sensoryka. System pomiarowy jako system przetwarnrdormacii.
Wy3 | Mechaniczne i niemechaniczne wigtigpomiarowe. Klasyfikacja 2
urzgdzei sensorycznych

Elementy i zespoty wykonawcze. Klasyfikacja i zasithtania
elementéw wykonawczych. Budowa i zasada dziatasigoiow

Wy4 wykonawczych: elektromagnetycznych, elektrohydramyich i 2
elektropneumatycznych

W5 Napedy mechatronic_;zne. Motoredu_ktor jako zesp()_} Wy_k(mzaw 5
Sprzgta mechatroniczne. Elektroniczna synchronizacghw

W6 Przyktady uktadow mechatronicznych w pojazdach saoaowych: 5

ABS, ASR, ES, zintegrowane uktady wtryskowo zapino

Projektowanie mechatroniczne. Zadania stawianesgysim
WYy7 | mechatronicznym. Struktura funkcjonalna: modeleiauy jej 1
tworzenia. Zdobywanie informacji o procesie. Ndwzia




projektowania

Suma godzin

15

Forma zaje¢ - laboratorium

Liczba godzin

Zajecia o charakterze laboratoryjnymada sktadaty st z zapé
projektowych i laboratoryjnych. G&¢ pierwsza bdzie polegata na
opracowaniu projektu wgbnego znanego wdzenia realizowanego
jako mechatronicznego. Projekt obejmuje identyfikdignkciji
realizowanych przez ugdzenie, ustalenie mbwych struktur

Lal funkcjonalnych i ich technicznych realizatorow. Vidykystane tu 15
beds jezyki symulacyjne SIMULINK lub DADS. W ¢&ci drugiej

zostan zrealizowane 3 tematy laboratoryjne: badanie mdaiprow

o strukturze réwnolegtej- uktad ptaski z reguigpjzestrzenporaz

uktady hydrauliczne z cieganagneto- lub elektroreologiczn

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1.Wyktad informacyjny z elementami wyktadu problessgo.
2.Przygotowanie projektu w formie sprawozdania.

3. Praca samodzielna - przygotowanieds zagc laboratoryjnych.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA
Oceny(F — formuca | Numer efektu Sposéb oceny aginiccia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), R ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_WO01 Pisemne kolokwium lub indywidualny esej
PEK_WO02

F2 PEK_WO01 Na podstawie sprawozdania zaj
PEK W02 laboratoryjnych
PEK_U01

C=0,5xF1+0,5xF2 (do zaliczenia kursu zaréwno F1i faBR musz by¢ ocenami pozytywnymi)




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Gawrysiak M.: Mechatronika i projektowanie mechatcane. Wyd. Politechnik
Biatostockie]. Rozprawy Naukowe nr 44. Biatystol9T9

[2] Pizaa A.: Elektrohydrauliczne analogowe i cyfrowe uktaalytomatyki. WNT. Warszaw
1997.

[3] Baranowski B. (red.): Wprowadzenie do projektowakliyd. Naukowe PWN. Warszawa

1998.

[4] Heimann B., Gerth W., Popp K.: Mechatronika. Komgraty. Metody. Przyktady. Wy
Naukowe PWN. Warszawa 2001

[5] Spong M.W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanibatmw. WNT Warszawa 1997.

[6] Marecki A., Knapczyk J. (red): Podstawy robotykeofia i elementy manipulatoréw
robotow. WNT. Warszawa 1993.

[7] Uhl T. (red):Projektowanie mechatroniczne. Zageadia Wybrane. AGH. Krakéw 200
2006, 2008, 2010.

[8] Herner A., Riehl H.J.: Elektrotechnika i elektromiw pojazdach samochodowych. WKL.

Warszawa 2004
LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] uhl T., Ciglik J. (red): Edukacja w mechatronice- materiatynfavencji. AGH.
Krakéw 1998.

[2] Craig J.J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanikeer@vanie. WNT. 1993

[3] Kosmol J.: Elektryczne silniki i uklady negowe obrabiarek i maszy
technologicznych. Wyd. Pol. &kiej. Gliwice 1993.

[4] Jarzbowska E., Jagbowski W.: Podstawy dynamiki mechanizméw i manipardéw.
Ofic. Wyd. Politechniki Warszawskiej 1998

[5] Mrozek Z.: Komputerowe wspomaganie projektowania syétermechatronicznych
Zeszyty Naukowe. Politechnika Krakowska. Krakow 200

[6] Zielinska T.: Maszyny kroecre. Podstawy projektowania, sterowanie i wz(
biologiczne. Wyd. Naukowe PWN. Warszawa 2003

[7] Materiaty 3" International Conference MECHATRONICS 2004. WavszaSept 23
25.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
...... Mechatronika......
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU ... Automatyka i Robotyka ..
| SPECJALNGCI Robotyka

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu** | programowe** dydaktycznego**
ksztatcenia kierunku studiéw i specjalndsci (o ile
dotyczy)
PEK_WO01 S1ARR - W05 C2 Wyl i W2 1
PEK_W02 S1ARR - W05 C1 Wy4 1
PEK_WO03 S1ARR - W05 C3 Wy3,Wy2 i 1
Wy5
PEK_U01 S1ARR - UOQ7 C3 Lal 2
PEK_U02 S1ARR - UQ7 Cil Lal 2
PEK_KO1 S1ARR - KO1 Cil Wy2 i Lal 2
PEK_KO02 S1ARR - K01 Cil WylilLal 2




Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Robotyzacja
Nazwa w ¢zyku angielskimRobotization
Kierunek studiéwAutomatyka i Robotyka
Stopier studidw i formai stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuspecjalnagciowy
Kod przedmiotuARES109
Grupa kursowTAK

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium| Projekt Seminarium
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 15
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego nakladu pracy 90 30
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na
na ocere ocere
Dla grupy kurséw zaznaczykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3 1
Liczba punktow odpowiadaga zagciom 0
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktow ECTS odpowiadaia
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 2 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
Kompetencje, wiedza i umighosci wynikajace z zaliczenia Podstaw Automatyki i Roboty
Teorii Sterowania, oraz podstawowa wiedza w zakretgrowania i zagelzania produkg)

ki,

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie umietnosci stosowania podstawowych metodologii projektowanrobotyzowanych
systeméw produkcyjnych
C2. Opanowanie wiedzy w zakresie podstaw projektdavkonceptualnego i technicznego
C3. Nabycie wiedzy w zakresie metod oceny §akd efektywndci dziatania zrobotyzowanyc
systemow produkcyjnych i morawych
C4. Rozumienie i opanowanie wiedzy o metodach i ayamiach zapewnienia bezpietzisva w
systemach zrobotyzowanych
C5. Nabycie wiedzy o perspektywach robotyzacji psgwv produkcyjnych, ustugowyc
logistycznych i innych.

Il

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktora zaligia kurs

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna klasyfikacje typowych robotow prgstowych i obszary ich zastosowania

PEK_WO02 — rozumie metody projektowania konceptegdni technicznego

PEK_WO03 — zna wybrane algorytmy optymalizacji konfigurowamiaozmieszczania uggdzen w
zrobotyzowanym systemie produkcyjnym

PEK W04 - posiada wiedo metodach i algorytmach optymalizacji produkcji

PEK W05 — posiada wiegdzo metodach robotyzacji proceséw bliskiego trangpomanipulacji

1



produkcji, montau, oraz kontroli jakéci

PEK W06 — ma wiedzo metodach modelowania i oceniania jako efektywngci systemow
zrobotyzowanych

PEK_WO07 — rozumie podstawowe paradygmaty elasgjautomatyzacji i robotyzacji

PEK_WO08 — ma wiedzo zasadach stosowania i technologiach robotyzacji

z zakresu umiefnosci:
PEK _UO01- potrafi dostrzec i zdefiniowanazliwosé¢ robotyzacji typowych procesow technologiczny
PEK _UO02 — potrafi zastosowaypowe metody projektowania konceptualnego
PEK_UO03 — umie zdefiniowa rozwigzat typowe problemy optymalizacji konfiguracji przestnnej
PEK_UO04 — potrafi rozvgzat proste problemy doboru wdzer produkcyjnych i transportowych
PEK _UO5 — potrafi zaprojektowa wykorzysta wskazniki i mierniki jakaosci i efektywndci
PEK_UO06 — potrafi zastosowaalgorytmy planowania potrzeb materiatowych i plaaaia zasoboy
produkcyjnych
PEK _UO7 — zna i potrafi wykorzystanetody modelowania za pongpzamkngtych i otwartych siec
kolejkowych
PEK_UO08 — zna i potrafi zastosoévaetody rownowzenia linii produkcyjnej i montaowej
PEK_UO09 - zna i potrafi stosowametody i normy zapewniania bezpiegtgeva w systemac
zrobotyzowanych oraz oceidiayzyko

z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO01 — maswiadoma@¢ znaczenia, szans i zaget zwigzanych z robotyzagji automatyzag

procesow

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaj¢ — wyktad

Wprowadzenie do wykfadu, wymagania, literatura,siikacja zagadnie

Wyl projektowania i eksploatacji systemow zrobotyzowdmy aktualny stap 2
robotyzacji
Przeghd zagadni® optymalizacji w projektowaniu stanowisk i systemow
Wy2 zrobotyzowanych, rola robotow (transport, manipgacbrobka, monta 2

kontrola jakdci)

Algorytmy optymalizacji doboru wyposgania, systemy obrobki a systemy

ch

Wy3 montaowe 2
Wy4,5 Algorytmy konfiguracji przestrzennej systemu zrolzowanego, optymalizacja 4
’ rozmieszczenia komponentow i transportu bliskiego

W6 Wybrane zagadnienia projektowania zrobotyzowanyaktgcznych systemow >
produkcyjnych, metody oceny jad@ procesow
Kolejkowe metody modelowania proceséw w systemadbatyzowanych|

Wy7 : RRIT : 2
otwarte i zamknite sieci kolejek

Wy8 Wybrane  zagadnienia  projektowania  zrobotyzowanychystesméw 5
montaowych, specyfika zadaw systemach montawych




Wy9 Systemy AS/RS, robotyzacja procesow magazynowania 2
Wy10 Roboty i systemy kontroli jakoi 2
Problemy bezpiecistwa w systemach zrobotyzowanych, standardy
Wy11l . 2

bezpieczéstwa, ocena ryzyka
Ekonomika zastosowa robotow, kryteria efektywni@gi ekonomicznej
Wy12 - 2
robotyzacji
Wy13,14 E;F/zsgemy komputerowo zintegrowanego wytwarzania,etf®@IM, MRPII, 4
Wy15 Paradygmaty automatyzacji elastycznej, nowkepaoa konceptualne (VE,EE
Suma godzin 30
Forma zaj¢ — laboratorium
Lal Szkolenie BHP. Przedstawienie zakresu, wymaga tematyki ¢wiczen 2
laboratoryjnych.
La2 Projektowanie konfiguracji i optymalizacja raeseczania ukdzen w ESP 2
La3 Wybrane problemy optymalizacji produkcji w systeimacobotyzowanych 3
Zastosowanie modeli kolejkowych i sieci kolejek dteeny efektywngi
La4 ! . 3
zrobotyzowanych systeméw produkcyjnych
La5 Wybrane problemy planowania potrzeb materiatowyetidingci produkcyjnych 3
La6 Metody projektowania i rownowania zrobotyzowanej linii produkcyjnej/linji 2
montaowej
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem prezentadjiltimedialnych
2. Zagcia laboratoryjne — rozwkywanie problemow i zada

3. Praca wlasna — przygotowaniediczen w laboratorium, opracowywanie raportéw z wykondn|

¢wiczen w laboratorium
4. Praca wlasna — samodzielne studia literaturpvaygotowanie do kolokwium zaliczeniowego
5. Konsultacje — dyskusja i pomoc

yC




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowci Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

PEK_WO1+ PEK_WO0S;

<

F1 PEK_UO1+ PEK_U0Q9; wynik kolokwium
PEK_KO1 zaliczeniowego
weryfikacja przygotowania d
PEK _WO01+ PEK_WO0S; laboratorium, ocena pracy V
F2 PEK_UO01+ PEK_UOQ9; laboratorium, ocena
PEK_KO01 sprawozdania éwiczen
laboratoryjnych
P=aF1+bF2

(z wagami a=0,5 b=0,5)
Do wyliczenia oceny
podsumowujcej P, obie oceny
formujgce musz by¢ pozytywne,

tzn. co najmniej rowne 3,0.

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] R. Zdanowicz, Robotyzacja dyskretnych proceséw wkoginych, Wyd. Pol.Slaskiej, Gliwice,
2011

[2] T. Koch, Systemy zrobotyzowanego mantaOficyna Wyd. Pol. Wroctawskiej, Wroctaw, 2006
[3] K. Stecke, R. Suri, Flexible Manufacturing Sysis, Elsevier, 1989

LITERATURA UZUPEt NIAJACAW JEZYKU POLSKIM

[1] Z. Korzen, Logistyczne systemy transportu bliskiego i magazyania, Wyd. ILiIM Poznan 1998
[2] Materiaty Krajowych Konferencji Robotyki (z 141985-2012), Oficyna Wyd. Pol. Wroctawskiej

LITERATURA UZUPEt NIAJACA W JEZYKU ANGIELSKIM

[1] B. Siciliano, O. Khatib, Hanbook of Roboticgrihger, 2008
[2] K. Stecke, R. Suri, Flexible Manufacturing Syrsis, Elsevier, 1989
[3] D. Kortenkamp i in., Artificial intelligence ahmobile robots: case studies of successful r

systems, 1998
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OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wojciech Muszyiski, 71 320 32 98; wojciech.muszynski@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Robotyzacja
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Robotyka (ARR)

Odniesienie przedmiotowegc Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia r7ed- Tresci narzdzia
ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku Fr)niotu programowe| dydakty-
studiéw i specjalni cznego

PEK_W01 S1ARR_WO07 cice Wyl 1,4,5




PEK_W02 SIARR_WO07 C2.CB Wy2,Wy3 1245
PEK_W03 S1ARR_WO07 C2.CB vvyfé\;vy5 12,35
SIARR_WO07 Wy3
PEK_W04 C2.C3 e 12345
PEK_W05 SIARR_WO07 C2.C3| Wy4Wy5 12345
PEK_W06 SIARR_WO07 C2.C3| WybWy12 | 1.2.3.45
SIARR_WO07 _
PEK_WO07 C2,C3| WyL0:Wy15 | 1,0,
PEK_W08 SIARR_WO07 C4 | Wy7-Wy10 124
c1cp| W2Wy3
PEK_UO1 SIARR_U09 25 wye,wye 134
Wy9
PEK_U02 SIARR_U09 C2| Wye.Wye 134
PEK_U03 S1IARR_U09 C2.C3| Laz.La3 2345
SIARR U09
PEK_U04 - ca.c3| WAWYS 2345
- La3,La4
PEK_UO05 S1ARR_U09 c2.c3| WEWY7T | 15345
- Wy12
PEK_UO06 S1ARR_U09 C2.C3 Wylfé‘évyl“ 2356
STARR_U09 C1.c2,
PEK_U07 Cocal WTlad | 12345
PEK_U08 STARR_U09 C3.C4|  Lab 234
PEK_U09 STIARR_U09 C2,Cl WyI1L,Wy10 145
Wy1=Wy15 i
PEK_KO1 SIARR_KO1 O B g 145




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Projekt zespotowy
Nazwa w jzyku angielskim: Team project
Kierunek studiéow: Automatyka i Robotyka
Specjalnaé: Systemy informatyczne w automatyce (ASI)
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: ARES205
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt | Seminarium

Liczba godzin zax
zorganizowanych w 60
Uczelni (ZZU)

Liczba godzin
catkowitego naktadu 150
pracy studenta (CNPS)

Zaliczenie
na ocegn

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw
zaznacz¥ kurs kaicowy

(X)

Liczba punktéw ECTS 5

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom
o charakterze
praktycznym (P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadara
Zajgciom wymagajcym 3
bezpdredniego kontaktu
(BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie umiegnosci wykonania przydzielonych zadlanzynierskich w ramach
realizacji ztaonego zadania itynierskiego
C2. Zdobycie déwiadczenia w pracy zespotowej, w tym umtapsici planowania i
harmonogramowania, komunikacji weytrz-zespotowej, petnienia roli cztonka zespolu
badz lidera, maliwos$¢ wykazania si kreatywndcia, otwart@gciag na innowacyjne
podefcie do realizacji celu oraz zorientowaniem na sakasspotu




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu umiejetnosci:
PEK_UO1 potrafi wykonazadania w ramach realizacji zemego projektu ifynierskiego
PEK_UO02 umie zastosowaasady zakglzania projektem do realizacji ztmnego projektu

inzynierskiego

PEK _UO03 umie opracowadokumentagj techniczi projektu

Z zakresu kompetenciji:
PEK_KO1 potrafi wspoétpracowa zespotem, wykazujecsiwiadomdcia swojej roli w
projekcie oraz dbakeig 0 terminovy realizacg powierzonych zada

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - projekt

Liczba godzin

Pri

Zapoznanie sz metodylg zarzdzania projektem

4

Pr2

Ustalenie tematu i celu projektu (np. system optizagji procesu
produkcyjnego, system wspomagania podejmowaniazglgcy
Przydziat rol w projekcie, wgpny przydziat zadado wykonania,
wybor lidera zespotu

Pr3

Zapoznanie gi z obszarem problemowym projektu. Praeg
rozwigzan W obszarze problemu — analiza metod i stosowal
srodkéw technicznych.

nych

I

Prd

Analiza wymaga uzytkownika, hcznie z analiz ekonomiczgp
skutkow implementacji projektu. Opracowanie zafo
projektowych. Ustalenie wginego harmonogramu dziataraz
zasad komunikacji wewgtrz-zespotowej i z prowadzym

Pr5

Analiza ryzyk w projekcie, ustalenie scenariuamaryjnych i
sposobéw monitorowania ryzyka. Zaplanowanie zasazydzania
jakaoscig w projekcie, opracowanie procedur kontrolowankojai.
Ustalenie zasad odbioru wynikow poszczegolnychdtaprojektu
oraz zasad dokumentowania etapow

Pré

Realizacja indywidualnych zafigrojektowych wg harmonogramu
realizacji | etapu projektu

12

Pr7

Podsumowanie | etapu projektu

Pr8

Realizacja indywidualnych zafigrojektowych wg harmonogramu
realizaciji Il etapu projektu

12

Pro

Prezentacja efektow wykonanego projektu, dyskusjalpmowa,
ocena elementow wykonanego projektu przez prowaedo.
Weryfikacja projektu. Ustalenie ewentualnych zmian

Pri10

Przedstawienie ostatecznej dokumentacji piwjekformie pisemne

i

Suma godzin

60




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna
N2. Dyskusja problemowa

N3. Konsultacje

N4. Praca wiasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca
(w trakcie semestru), P Numer efektu
— podsumowujca (na | ksztatcenia

koniec semestru)

Sposdb oceny aginiecia efektu ksztatcenis

Ocena prezentacji kolejnych etapéw

PEK _UO1 projektu oraz umiegnosci pracy w zespole:
F1 PEK_UO02 przestrzegania harmonogramu, aktygie
PEK _KO0O1 zespole, umigfnos¢ zastosowania zasad

zarzmdzania projektem

Ocena jakéci wykonanego projektu oraz
dokumentacji projektowej

F2 PEK_UO03

P=0.4*F1+0.6*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:
[1] Praca zbiorowa, A Guide to the Project Managemexty®f Knowledge (PMBOK
Guide), wydanie polskie, 2009
[2] Praca zbiorowa, Zagdzanie projektem informatycznym - model najlepszyktyk,
IFC Press, Krakéw 2003
[3] Flasihski M., Zaradzanie projektami informatycznymi, PWN, 2006

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[4] Pozycje literaturowe dotygze wybranych urgdzen i technologii

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Czestaw Smutnicki,czestaw.smutnicki@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt zespotowy
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce (ASI)

Odniesienie przedmiotowego
Przedmioto| efektu do efektow ksztatcenia Cele Tresci Numer
wy efekt zdefiniowanych dla kierunku dmiotu ro0ramowe narzedzia
ksztalcenia| studiow i specjalngci (o ile prze prog dydaktycznego
dotyczy)

PEK UO01 S1ASI_U05 C1l Prl —Pr9 N1, N2, N3, N4
PEK U02 S1ASI _UO05 Cl Pri1-Pr5 N1, N2, N3
PEK UO03 S1ASI_U05 C1l Pri10 N2, N3, N4
PEK K01 S1ASI_K01 C2 Pri1-Pr9 N2, N3, N4




Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Projekt specjalnasciowy
Nazwa w ¢zyku angielskim Specialization project
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Specjalné¢: Robotyka
Stopier studidéw i formal stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuobowigzkowy
Kod przedmiotuARES112
Grupa kursOwNIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai 30
zorganizowanych w Uczeln
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie

na ocere

Liczba punktéw ECTS 2
Liczba punktéw odpowiadgta 2
zajeciom o charakterze
praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS 1
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. Zna podstawowe pegia z zakresu stabildoi uktaddéw liniowych.
2. Potrafi zastosowaregulator PID do obiektu liniowego.
3. Potrafi wy¢ pakietu Matlab/Simulinkdo symulacji dziatania ulktiedynamicznego.

\

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie umigjtnosci projektowania prostych uktadow regulacji dla etdw.
C2 Nabycie wiedzy o wkgiwosciach algorytmow liniowych zastosowanych do obigkto
nieliniowych.
C3 Poznanie rnic pomedzy przyblizeniem liniowym a linearyzagjglobalrsy.
C4 Nabycie wiedzy i umiefnosci projektowania prostych uktadéw regulacji dlaekidw
nieholonomicznych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 — ma wiedgzna temat narzdlzi komputerowych stgcych do symulacji uktadéw
dynamicznych, np. pakietu Matlab wraz z toolboxami

PEK_WO02 — ma podstawawwiedz na temat sterowania uktadéw liniowych i nieliniasty
(nieholonomicznych)

PEK_WO03 — ma wiedgzna temat rénic w sterowaniu uktadami liniowymi w oparciu o
przyblizenie liniowe oraz w oparciu 0 metptinearyzacji

Z zakresu umiegnosci:

PEK _UO1 — potrafi wykorzystavspoétczesne nagdzia programistyczne do tworzenia
oprogramowania symulagego dziatanie uktadéw dynamicznych

PEK _UO02 — potrafi projektowauktady i podzespoty sterowania uktadow liniowych
(manipulatoréw) oraz nieliniowych (robot mobilny)

PEK _UO03 — potrafi uruchorii przetestowaalgorytmy sterowania robota i zaplan@wa
eksperyment weryfikgry jakasé uzyskanego zachowania obiektu

PEK _UO04 — potrafi tworzyydokumentagj wynikéw realizacji zadania projektowego

PEK _UO5 — potrafi wykorzystazdobyt wiedz i umiegtnosci do rozwgzania irzynierskiego
zadania projektowego z obszaru specjgdnaobotyka

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 — pracuje samodzielnie nad uzyskaniem wimik

PEK _KO02 — potrafi ocenijakos¢ uzyskanych wynikéw i poréwida wynikami uzyskanymi
przez innych uczestnikdw zdj

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - projekt Liczba godzin

Prl | Sprawdzenie wiasfmo strukturalnych modelu dynamiki manipulatora 2

Pr2 | Zamodelowanie dynamiki manipulatora w Matla®ieyulinku 4

Pr3 | Zamodelowanie algorytmu liniowego (regulatofy Bla robota 3
Sprawdzenie symulacyjne zachowania obiektu i radaagymanej

Pr4 : : o 3
stabilngci przy wyciu regulatora PD

Pr5 | Zamodelowanie algorytmu doktadnej linearyzdlgirobota 3
Sprawdzenie symulacyjne zachowania obiektu i radazymanej

Pr6 o L .. 3
stabilngci podczas doktadnej linearyzaciji
Sterowniki kinematyczne dla uktadéw nieholonomiazmgo

Pr7 |, , . . 4
sledzenia trajektorii

Pr8 Sterowniki kinematyczne dla uktadéw nieholonomiazmgo 3
sterowania do punktu

Pr9 | Sterowniki dynamiczne dla uktadow nieholonomigzh 2

Pr10 | Zaliczenie, przedstawienie raportu 3
Suma godzin 30




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad tradycyjny.

2. Cwiczenia projektowe.
3. Praca wtasna — badania symulacyjne i przygot@adm zagc.
4. Sporadzenie raportu egciowego i kaicowego.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca
(w trakcie semestru),
P — podsumowygfa
(na koniec semestru)

Numer efektu
ksztatcenia

Sposob oceny aginiecia efektu ksztatcenia

F1

PEK_WO1-PEK_WO03
PEK_UO1+PEK_U05
PEK_KO01+PEK_K02

Pisemne sprawozdanie z bada
przedstawienie uzyskanych wynikow
symulacyjnych

F2

PEK_WO1-PEK_WO03
PEK_UO01+PEK_U05

PEK_KO01+PEK_K02

Pisemne sprawozdanie z bada
przedstawienie uzyskanych wynikow
symulacyjnych

P= 0.5*F1+0.5*F2, obie oceny mushy¢ pozytywne

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]

Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa 2000

[2]
[3]

York 1996

C. Canudas de Wit, B. Siciliano, G. Bastin: TheoffRobot Control. Springer, New

A. Mazur: Sterowanie oparte na modelu dla niehalicanych manipulatoréw

mobilnych. Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctakiej, Wroctaw 2009.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1]
1992.

W. Jacak, K. Tchi: Podstawy robotyki. Skrypt Politechniki WroctawskiWroctaw

1Y

K. Tcha i inni: Manipulatory i roboty mobilne: modele, plewanie ruchu, sterowanie.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI' E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Alicja Mazur, 71 320 26 08, alicja.mazur@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Projekt specjalnasciowy

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka

| SPECJALNGCI Robotyka

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu programowe dydaktycznego
ksztaicenia kierunku studiéw i specjalnosci
PEK_WO01 |S1ARR_WO02, S1IARR_ Cl Pr2, Pr5 1,3
WO07,S1ARR_U02
PEK_W02 |S1ARR_ W04, SIARR_UO04 C2 Prl, Pr3, Pr5, 1,2,3
Pr7, Pr8, Prg
PEK_WO03 |S1ARR_ W03, SIARR_WO07 C3 Pr4, Prg 1,2,3
PEK_UO1 |S1ARR_UO02 C4 Pr2, Pr3, Pr5 2,3
PEK_UO2 |S1ARR_U04, SIARR_UQ7 Cl Pr2, Pr3, Pr5, 2,3
Pr7, Pr8, Prg
PEK_UO3 |S1ARR_UO05, SIARR_U10 Cl,C4 Pr4, Pré 2,3, 4
PEK_UO4 |S1ARR_UO06 Cil Pr6, Pr10 3.4
PEK_UO5 |S1ARR_ U1l C4 Pr4, Pr6, 1,2,3,4
Pr10
PEK_KO1 |S1ARR_KO02 C4 Pri0 2,3,4
PEK_K0Z2 |S1ARR_KO02, SIARR_U10 C2,C3 Pri0 3,4




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w gzyku polskim:

Nazwa w jzyku angielskim:

KARTA PRZEDMIOTU
Programowanie \ezyku Java
Programming in Jza

Kierunek studiéw (jesli dotyczy):

Specjalnaé (jesli dotyczy):
Stopien studiéw i forma:
Rodzaj przedmiotu:

Kod przedmiotu:

Grupa kursow:

Automatyka i robotyka - AIR
Systemy informatyere w automatyce -ASI
| stopik, stacjonarna

obowaizkowy

ARES202
TAK

Wyktad

Cwiczenia

Laboratorium

1 Projekt

Seminarium

Liczba godzin zai 15 0 30 0 0
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)

Liczba godzin catkowitego 30 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)

Zaliczenie na
ocerg

Zaliczenie
na ocen

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3

w tym liczba punktow| - 2
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

N—

w tym liczba punktéw ECTS 1 1
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
1. K1AIR_ W09 (INEW001)
2. K1AIR_ U08 (INEW001)
3.K1AIR_ U09 (INEW001)
4.K1AIR_ W13 (INEW002)
5.K1AIR_ U13 (INEW002)

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie ogdlnej wiedzy o platformie Java, aym wiedzy o ¢zyku programowania,
wirtualnej maszynie i kodzie bajtowym.
C2. Nabycie ogolnej wiedzy o z8icach pomgdzy r&znymi wydaniami platformy Java oraz
zakresem maiwosci oferowanych zawartych w nich klas.
C3. Nabycie wiedzy szczegdtowej o platformie Jakka S
C4. Nabycie umiefnosci postugiwania si zintegrowanyngrodowiskiem programowania
aplikacji w zyku Java (Eclipse oraz Netbeans)
C5. Nabycie umieggnaosci projektowania i implementacji aplikacji zgodrze specyficznym
dla gzyka Java paradygmatem programowania obiektowego.
C6. Nabycie umiefnaosci tworzenia aplikacji konsolowych wzyku Java.




C7. Nabycie umiegnaosci tworzenia aplikacji okienkowych wzyku Java.

C8. Nabycie umiegnosci korzystania z wzorca projektowego MVC i kompoigen
graficznych.

C9. Nabycie wiedzy i umiejnoici zwigzanych z tworzeniem aplikacji wielatkowych z
wykorzystaniem mechanizmow wbudowanyclkzyk Java oraz dostarczonych przez
specyficzne klasy.

C10. Nabycie wiedzy i umiejnosci zwigzanych z tworzeniem aplikacji rozproszonych na
platformie Java SE, przy wykorzystaniu wbudowanywchanizméw oraz oferowanych w
niej klas.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna podstawowe zaémia platformy Java, jej architekéurelementy sktadowe

PEK_WO02 — zna podstawowezroce pomé¢dzy réznymi wydaniami platformy Java.

PEK_WO03 — zna mdiwosci i ograniczenia platformy Java SE.

PEK_WO04 — zna sktadgij¢ezyka Java i wie, na czym polega jego obiektéivo

PEK_WO05 — zna istetdziatania mechanizmu obstugi zdarZevyjatkdw w jezyku Java.

PEK_WO06 — wie, jak dziatajmechanizmy synchronizacjigtkéw wbudowane wegzyk Java
oraz oferowane przez klasy Java.

PEK_WO07 — wie, na czym polega serializacja obiekbdaz rozumie, na czym polega
tworzenie aplikacji rozproszonych wzyku Java.

PEK_WO08 — rozumie zasady ob@®ijace przy tworzeniu grafiki na interfejsieytkownika
aplikacji w jzyku Java.

Z zakresu umietnosci:

PEK_UO1 — umie korzystaze zintegrowanyckrodowisk programowania wzyku Java, w
szczegolnéci zesrodowiska Eclipse.

PEK_UO02 — potrafi zaprojektowav sposob obiektowy aplikagcjv jezyku Java .

PEK _UO03 — potrafi zaimplementowauruchomé aplikacg konsolowg Java.

PEK _UO04 — potrafi zaimplementowauruchomé aplikacg okienkows Java.

PEK _UO5 — potrafi zaimplementowatasne modele dagiu do powazania danych z

widokami oferowanymi przez wybrane klasy Java.

PEK _UOQ6 — potrafi stworzyi wykorzysta watki na potrzeby witasnej aplikacji.

PEK_UO07 — umie zaprojektowa zaimplementowé&aplikacg rozproszon korzystagc z RMI

oraz klas z pakietu java.net.

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO1 — ma&wiadoma¢ wptywu jakaci tworzonego kodu na natiwosé jego dalszego
rozwoju przez innych programistow.

PEK_KO02 — rozumie konieczédsamodzielnego doksztatcania,szczegodlnie w obliczu
ciggtej ewolucji technologii informatycznych i zmialownika brartowego,
uzywanego w komunikacji porgilzy specjalistami.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wykfad Liczba godzin

Wirtualna maszyna, kod bajtowy, pisanie, kompiloigdruruchamianie >
programow, skladniafyka, komentarze i adnotacje, typy podstawowe,




elementy programowania proceduralneggl€p instrukcje warunkowe).
Elementy programowania obiektowego (klasy, intsgfepakiety,
Wy?2 : : : 2
modyfikatory), typy wyliczeniowe.
Wy3 Kolekcje, typy generyczne, budowa graficznego fefeu wytkownika 5
(AWT, SWING, SWT), obstuga zdarnze
Wy4 | Strumienie, obstuga wytkéw, tadowanie klas. 2
WYy5 | Watki i synchronizacja. 2
WYy6 | Zagadnienia bezpieazstwa, wdraanie aplikacji JAVA. 2
Programowanie rozproszone z wykorzystaniem RMI &tag z pakietu
Wy7 |. 2
java.net.
Wy8 | Repetytorium. 1
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyMprowadzenie do 2
srodowiska programowania wzyku Java.
La2 Opanowanie skltadngzyka Java w zakresie programowania proceduralnego 2
na przyktadzie implementacji wybranego algorytmu.
La3 Zaimplementowanie aplikacji z wykorzystaniem te&hmiogramowania 2
obiektowego (klasy, interfejsy, konstruktory, dzedenie).
La4 Budowa biblioteki klas zorganizowanych w pakietykarzystanie 2
modyfikatorow dosipu i klas wewntrznych.
La5 Projekt i implementacja aplikacji stacej do przetwarzania danych z 2
wykorzystaniem kolekcji i typow generycznych.
La6 Stworzenie aplikacji z wykorzystaniem prostych kamentow graficznega 2
interfejsu uytkownika (formularze i okna dialogowe).
La7 Stworzenie aplikacji korzystggej z zaawansowanych komponentéw 2
graficznego interfejsuaytkownika (oddzielajcych widok od modelu
danych jak listy wyboru i tabele).
La8 Stworzenie aplikacji z wykorzystaniem phigvosci graficznych klas Javy. 2
La9 Przygotowanie programu przedstawtEggo prost animacs. 2
Lal0 | Opracowanie nagzizia do obliczé statystycznych, korzystajego z 2
systemu plikéw.
Lall | Rozwigzania wybranego problem programowania wspaétiego za 2
pomoa watkdw i monitoréw Javy.
Lal2 | Wykorzystanie klas z pakietu java.net do pozyskiaaanych z Internetu. 2
Lal3 | Wykorzystanie gniazd do komunikacji ¢gdzyprocesowe;j. 2
Lald | Implementacja rozproszonego systemu z wykorzystaiml. 2
Lal5 | Podsumowanie wykonanych prac i zadania dodatkowe. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Cwiczenia w laboratorium komputerowym

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowaniedlzgczen laboratoryjnych

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@awdm kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCE

NIA

Oceny (F — formupca

Numer efektu
ksztalcenia

Sposob oceny aginiecia efektu ksztatcenia




(w trakcie semestru),
P — podsumowyga
(na koniec semestru)

F1 PEK_UO1 - PEK_UO07 Ocena sposobu wykonania zadania
PEK KO1 - PEK_KO02 | (uwzgkdniajgca jaka¢ wygenerowanego kodu
oraz zakresu zaimplementowanych funkcji
czesciowo w trakcie zajé, a czsciowo po ich
zakaczeniu),
ocena poziomu nabytych umg&osci (na
podstawie odpowiedzi na pytania zuane z
wykonanym zadaniem)

F2 PEK_WO01 - PEK_WO08 Kolokwium (w formie testu)

P=05*F1+0,5*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Bruce Eckel: Thinking in Java. Edycja polska, Helio

[2] Cay Horstmann, Gary Cornell: Java 2. Podstawy,ddeli

[3] Tutoriale oraz dokumentacja Java SE (u¢glmsbnych w Internecie)
[4] Materiaty do wyktadu (przygotowane przez prowgmgo)

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] Cay Horstmann, Gary Cornell: Java 2. Techniki zamswane, Helion

[2] Hartley S.J : Concurrent Programming. The Javarm@roging Language, Oxford
University Press’98

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Tomasz Kubik, tomasz.kubik@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Programowanie w gzyku Java
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka - AIR
| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce -AS|

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dd Cele Tresci Numer
efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dlg przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kjerunku studiow i specjalncici (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 S1ASI_W02 Cl Wyl N1, N3 -N5
PEK_W02 S1AS| W02 C1,C2,C3 Wyl N1, N3 — N5
PEK_W03 SIASI_W02 C1,C2,C3 | Wyl-Wy8 N1, N3 — N5
PEK_WO04 S1ASI_W02 C5 Wy2 N1, N3 -N5
PEK_WO05 S1ASI_WO02 C5 Wy4 N1, N3 - N5
PEK_WO06 SIASI_WO02 C9 Wy5, Wy6 N1, N3 — N5




PEK_WO07 S1ASI_WO02 C9 Wy4, Wy7 | NI, N3—N5
PEK_W08 S1ASI_WO02 C8 Wy3 N1, N3 — N5
PEK_UOL SIASI_U02 C4 Lal N1 — N5
PEK_U02 SIASI_U02 C5 La2 N1 — N5
PEK_U03 S1ASI_U02 C6 La2 — Lab N1 — N5
PEK_U04 SIASI_U02 C7,C8 La6 — La9 N1 — N5
PEK_U05 SIASI_U02 C8 La7, Lal N1 — N5
PEK_U06 S1ASI_U02 C9 La9, Lall N1 — N5
PEK_U07 SIASI_U02 C10 Lal? — Lald N1 — N5
PEK_KO1 K1AIR_K02 C4, C5 Wyl —Wy2| N1-N5
La01 — Lal5
PEK_K02 K1AIR_K02 C1,C2,C3| La0l-Lal3 NI-N5
Wy01 — Wy08

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia

*** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w §zyku polskim:Systemy informatyczne czasu rzeczywistego
Nazwa w gzyku angielskimRealtime systems
Kierunek studiéwAutomatyka i Robotyka (AIR)
Specjalnéé: Systemy informatyczne w automatyce (ASI)
Stopier studiéw i formal stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotuobowigzkowy
Kod przedmiotuARES207
Grupa kurséwTAK

Wyktad Cwiczenia | Laboratoriy Projekt Seminariu
m m
Liczba godzin zag 15 30
zorganizowanych w Uczelni
(Z2zV)
Liczba godzin catkowitego 30 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocer na ocen
Dla grupy kurséw X
zaznaczy kurs kaicowy
(X)
Liczba punktéw ECTS 32 2
w tym liczba punktd 0 2
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS 21 2
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI Programeowanie-wjezyku-ANSICKIAIR \WOO
1. KI1IAIR_WO09
2. K1AIR_W34
3. K1IAIR_UQ09

1L4K1AIR_U37Systemy-operacyjne kemputerow

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie podstawowej wiedzy 0 wymaganiach sy§teicrasu rzeczywistego
C2. Nabycie wiedzy o budowie systeméw operacyjmadsu rzeczywisteqo i istnaejych
w nich mechanizmach i ustugach dla aplikacji czasezywistego
C3. Nabycie wiedzy o algorytmach szeregowaniazadaystemach czasu rzeczywisteg
C4. Praktyczne poznanie konkretnggodowiska/systemu operacyjnego czasu
rzeczywistego

C5. Nabycie praktycznej umignosci tworzenia aplikacji czasu rzeczywistego w wytyran
srodowisku/platformie

D




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 — zna ogélne cechy i wymagania systemowcrzeeczywistego

PEK_WO02 — zna ogéinbudove systemow operacyjnych czasu rzeczywistego i igtreew
nich mechanizmy i ustugi dla aplikacji czasu rzexisyego

PEK_WO03 — zna podstawowe algorytmy szeregowanianzeygstemow czasu rzeczywistego

PEK_WO04 — zna wymagania nhiezawoéid odporndci na bkdy systeméw czasu
rzeczywistego i metody ich zapewniania

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO01 — potrafi tworzywielozadaniowe aplikacje czasu rzeczywisteqgo wgkstupce
standardy POSIX czasu rzeczywistegéradowiskach wspieragych te standardy

PEK UO02 — potrafi tworzywielozadaniowe aplikacje czasu rzeczywistego diaranej
platformy czasu rzeczywistego (QNX/Xenomai)

PEK UO03 — potrafi tworzy aplikacje komunikujce st z urzdzeniami zewetrznymi

PEK_U04 — potrafi tworzy aplikacje dla systeméw wbudowanych wykorzygtujaredzia
na systemie macierzystym

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO01 — mawiadomd¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informaciji oraz jej
krytycznej analizy

TRESCI PROGRAMOWE

Liczba | - {Sformatowano

Forma zaje¢ - wyktad godzin

godzin

Podstawowe pefia, specyfika systemow czasu rzeczywistego (SCR)
Wyl |wymagania dla SCR, normy POSIX 1003.1, 1003.18filp sprztowe, 3
bezpieczéstwo

Mechanizmy i ustugi czasu rzeczywistego: przerwantstuga zdarze
Wy2 | zasoby (pami, czas procesora), limity zycia zasob6w, ochrona pagui, 3
tryb wytkownik/system, zadania tta i zadania CR, wywiasnie

Mechanizmy i ustugi czasu rzeczywistego w systenggaracyjnych:

wys3 QNX i Linux/Xenomai 3
Wy4 Architektura systemOw operacyjnych czasu rzeczpgis{RTOS):4dro 3
systemu, planista i dyspozytor, algorytmy planowarsida SCR
Wy5 | Niezawodné¢ i odporndé na btdy systemow czasu rzeczywistego 3
Suma godzin 15
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
godzin
Lal | Organizacja ze§, wymagania, szkolenie BHP, szkolenie stanowiskowe| 3
La2 | Programowanie w modelu proceséw POSIX (1): a&pie, atrybuty, 3
komunikacja, synchronizacja, semafory.
La3 | Programowanie w modelu proceséw POSIX (2):uafsst przerwa, 3
wyjatkéw i sygnatéw. Obstuga czasu i czasomierze.
La4 | Programowanie w modelutkéw POSIX (pthreads): tworzenie, 6
synchronizacja wtkow, muteksy, zmienne warunkowe.
La5 | Wprowadzenie do wybranej platformy systemowejstl rzeczywistego 3




(QNX/Xenomai),srodowisko programistyczne, ngdzia, tworzenie
aplikacji

La6 | Metody synchronizacji atkdw czasu rzeczywistego wybranej platformy 3
systemowej czasu rzeczywistego (QNX/Xenomai): portgasu wykonania

i op&nien

La7 | Interfejsy i komunikacja z wdzeniami dla wybranej platformy 3
systemowej czasu rzeczywistego (QNX/Xenomai)

La8 | Budowa przyktadowej aplikacji czasu rzeczywgsi@a wybranej 6
platformie systemowej (QNX/Xenomai)
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca whasna — przygotowanie dgzdgboratoryjnych

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@a@m kolokwium zaliczeniowego

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujca (w trakcie | Numer efektu ksztaicenig  Sposob oceny@sizcia

semestru), P — podsumowog (na efektu ksztalcenia

koniec semestru)

F1 PEK_WO1[1[JPEK_WO04 | Kolokwium pisemne

F2 PEK_UO10] PEK_U04 Bigaca ocena
wykonywanychéwiczen

P = 0,4*F1 + 0,6*FZdo zaliczenia kursu zaréwno F1 jak i F2 mwisgé ocenami pozytywnymi)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Jedrzej Utasiewicz: Systemy czasu rzeczywistego QMNMé@itrino, BTC 2007
[2] Xenomai: Real-Time Framework for Linux, http://wws@nomai.org/

[3] Marcin Bis: Linux w systemach embedded, BTC 2012

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] Hermann Kopetz: Real-time systems: Design prinsifide distributed embedded
applications, 2nd Edition, Springer 2011

[2] Giorgio C. Buttazzo: Hard Real-time Computing SysteThird Edition, Springer
2011

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Witold Paluszyiski, #:-320-2741witold. paluszynski@pww#ecedupldecrze]
ewi 8- jedrzej-ulasiewi WE-GVPO

(e8]



MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Systemy informatyczne czasu rzeczywistego
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU —Automatyka i Robotyka_(AIR)
| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce (ASI)

Przedmiotow Odniesienie przedmiotowego Cele przedmiotu Tresci Numer
y efekt efektu do efektéw ksztatcenia programowe narzedzia
ksztaicenia | zgefiniowanych dla kierunku dydaktycznego
studiéw i specjalndci (o ile
dotyczy)
PEK_WOL | K1AIR_ W34, S1ASI_W7 C1 Wy1,Wy2, 135
Wy3
PEK_W02 | K1AIR_ W34, SIASI_W7 C2 Wy2, Wy3, 135
Wy4
PEK_WO3 | K1AIR_ W34, S1ASI_W7 C3 Wy4, 135
PEK_WO04 | K1AIR_ W34, S1IASI_W7 C1 Wys 135
PEK_UO1 | K1AIR_ U37, S1IASI_UO06 C4,C5 Wy2-Laz, 1,2,3,4
- - La3, La4
PEK_U02 K1AIR U37, S1ASI U06 C4,C5 Wy3-Lab, 1,2,3,4
- - La6, La7,
La8
PEK_U03 | K1AIR_U37, S1ASI_U06 C4,C5 Wy2-La7 1234
PEK_U04 | K1AIR_U37, S1ASI_U06 C4,C5 Wy3;-La8 1234
PEK_K01 K1_K04 C1.C5 Wy10Wy5 1,2,4,5




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL Elektroniki
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w gzyku polskim: Komputerowe sieci przemnstowe
Nazwa w jzyku angielskim: Industrial Computer Netwoiks
Kierunek studiéw : Automatyk i robotyka
Specjalnac¢ : Systemy infoatyczne w automatyce
Stopien studiéw i forma: | stopia, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu: ARES204
Grupa kursow: TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium | Projekt Seminariym
Liczba godzin zai 15 30
zorganizowanych w Uczeln
(ZZV)
Liczba godzin catkowitego 40 80
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na
na oceg ocere
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 4
w tym liczba punktow| 3
odpowiadaica zagciom
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS 1 2
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)
WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_W?25, K1AIR_W26, K1AIR_W33, K1AIR_U26, K1AIR_P7, K1AIR_U36
CELE PRZEDMIOTU

Cl1l. Nabycie wiedzy dotyccej struktury i bazy spetowej sieci przemystowych w
systemach automatyzaciji.
C2. Nabycie umiegnosci korzystania z sieci przemystowych przy projekaowu i
eksploatacji systeméw automatyzaciji.
C3. Nabycie umiefnosci doboru, konfigurowania, uruchamiania wybranyckecis
komunikacji szeregowej Fieldbus i na bazie Ethernet
C4. Nabycie umiegnosci rozwigzywania problemow diagnostyki komputerowych sieci
przemystowych.
C5. Nabycie wiedzy o protokotach wybranych siecersgowych Fieldbus i na bazie

Ethernetu.

C6. Nabycie wiedzy o problemach standaryzacji kaenmuvych sieci przemystowych.
C7.Nabycie wiedzy o0 bezprzewodowych sieciach prztowyych w systemac
automatyzaciji.

C8.Nabycie umigjtnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji i katpw

firmowych w Internecie




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 — zna ogoinstruktue i miejsce sieci przemystowych w przeglsbrstwie.

PEK_WO02 — zna struktai baz sprztowg wybranych sieci przemystowych.

PEK_WO03 —ma wiedz o normachlEC 61158 i IEC 61784lotyczcych komputerowych siegi
przemystowych i ich powianiu z norm ISO/IEC 7498.

PEK_W04 — ma wiedz o protokotach i wymianie danych w wybranych siehiaszeregowych
Fieldbus.

PEK W05 — ma wiedzo protokotach i wymianie danych w wybranych siebiaa bazie Ethernet.

PEK_WO06 — ma wiedzo bezprzewodowych sieciach przemystowych w systeéraaitomatyzacji.

Z zakresu umienosci:

PEK _UO1 — potrafi skonfigurowtasterownik PLC(PAC) i przygotowado pracy sieciowe;..

PEK_UO2 — potrafi przygotowai uruchomé oprogramowanie sterownika PLC(PAC) do potrzeb
wymiany danych w wybranych sieciach.

PEK UO03 - potrafi przygotowaregulator wielofunkcyjny do pracy w wybranej siguoprzez
dobranie parametréw komunikacyjnych i programukaalyjnego.

PEK_UO4 — potrafi przygotowaprzeksztattnik ogstotliwosci do pracy w wybranej sieci poprzez
dobranie parametréw komunikacyjnych i konfiguragygh.

PEK_UO5 - potrafi uruchor@iwybrane sieci szeregowe Fieldbus i na bazie Eéterpo dobrani
sprztu i skonfigurowaniu.

PEK U06 — potrafi rozwizywat proste problemy zwrane z diagnostyk komputerowych sie¢
przemystowych.

PEK_UOQ7 — potrafi oprogramowairzadzenie HMI do obserwacji wymiany danych w sieci.

PEK _UO08 — potrafi wybraodpowiedm komputerovy sie¢ przemystow do potrzeb automatyzacji.

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO01 — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczngej

analizy.

PEK K02 — rozumie konieczad samoksztatcenia oraz rozwijania zdalktialo samodzielnego

stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsici.

—

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wykiad Liczba godzin

Wprowadzenie do przedmiotu. Struktura komputerowsieki

Wyl .. : 1
przemystowych w przedgbiorstwie.

Wv2 Normy IEC 61158 i IEC 61754 oraz ich pa@&anie z norra ISO/IEC 5

Y< 17408, Tendencje rozwojowe komputerowych sieci pszdawych.

Struktura i baza spgowa wybranych sieci szeregowych Fieldbus i na

Wy3 : 2
bazie Ethernetu.
Organizacja wymiany danych w wybranych sieciachegz@wvych

Wy4 | C. 4
Fieldbus

Wy5 | Organizacja wymiany danych w wybranych sieciaalbazie Ethernetu. 4

Wy6 | Bezprzewodowe sieci przemystowe w systemacbnaaityzacji. 2
Suma godzin 15

Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin

Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizazyjn 1

La2 Konfiguracja i uruchomienie sieci szeregowej PradilbP z kasetami 4
oddalonymi 1/0O

La3 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianygeh w sieci 4




szeregowej Profibus DP z przeksztattnikierastatliwosci

La4 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianyiygeh w sieci 4
szeregowej Profibus DP z regulatorem wielofunkcgjny

La5 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianygeh w sieci 4
sterownikow na bazie Ethernetu z protokotem EGDziatem panelu
operatorskiego

La6 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianyigeh w sieci 4
Sensorbus ( AS-l)

La7 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianyiygeh w sieci 2
szeregowej Interbus-S z kageddalon 1/0

La8 Konfiguracja i uruchomienie bezprzewodowej isielemetrycznej na bazie 3
protokotu WirelessHart z udziatem panelu operatiegki wykorzystaniem
Ethernetu

La9 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wynyiaanych w sieci 4

sterownikow na bazie Ethernetu z protokotem Profine

Suma godzin

30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wtasna — przygotowanie @wiczen laboratoryjnych
N5. Praca wtasna — samodzielne studia i przygotowadmiegzaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca
(w trakcie semestru), H
— podsumowujca (na
koniec semestru)

Numer efektu ksztatcenia

Sposob ocenygrsiccia efektu ksztatcenial

F1

PEK_UO1+ PEK_UO06
PEK_KO01+ PEK_K02

Odpowiedzi ustne,
obserwacja wykonywaniaviczen,
pisemne sprawozdaniéwziczen,

F2 PEK_WO01+ PEK_WO06 Egzamin pisemno-ustny po
wstepnym zaliczeniu Wyl — Wy6 na
podstawie krétkiej kartkowki ( po kdym
wykladzie ).

F3

P=0,5*F1 + 0,5*F2 jeeli F1>=3(dost.) oraz F2>=3(dost.)




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Bender K.PROFIBUS. The Fieldbus for Industrial Automati@arl Hanser Verlag,
Londyn 1993.

[2] Kriesel W., Heimbold T., Telschow D., : Bustechrgpémn fur die Automation, Huthig
Verlag Heidelberg 2000

[3] Mackay S., Wright E., Park J., Reynders D. : Pcattindustrial Data Networks ,
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Komputerowe sieci przemystowe

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU ... Automatyka i robotyka.
| SPECJALNGECI ...Systemy informatyczne w automatyce

D

D

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalndci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 |S1ASI W04, Ci Wyl N1,N3,N5
(wiedza) | K1AIR_ W18,K1AIR_ W33
PEK_WO02 | S1ASI W04, K1IAIR_W18, Cil Wy3 N1,N2,N3,N5
K1AIR_W?25, K1AIR_W26
PEK_WO03 S1ASI W04 C6 Wy?2 N1,N3,N5
PEK_WO04 S1ASI W04 C5 Wy4 N1,N2,N3,N5
PEK_WO05 |S1ASI W04, K1AIR_W18, C5 Wy5 N1,N2,N3,N5
K1AIR_W33
PEK_WO06 S1ASI W04 C7 WYy6 N1,N2,N3,N5
PEK_UO1 S1ASI _U04, K1AIR_U27 C3 La2 — La7 N1,N2,N4
(umiejetnosci) La9
PEK_U02 S1ASI _U04, K1AIR_U27 C3 La2 — La7 N1,N2,N4
La9
PEK_U03 S1ASI _U04, K1AIR_U27 C3 La4 N1,N2,N4
PEK_U04 S1ASI U04, K1AIR_U26 C3 La3 N1,N2,N4
PEK_U05 S1ASI _U04, K1AIR_U36 C2,C3 La2 — La9 N2,N4
PEK_UO06 S1ASI U004 C4 La2 — Lag N1,N2,N4
PEK_UO7 |S1ASI U04, K1AIR_U17, C3 La5,La8,La9 N2,N4
K1AIR _U27
PEK_U08 S1ASIUO4 C2 La2 — La9 N1,N2,N4
kPEK_tK01_ K1AIR_KO04 C8 Wyl - Wy6 | NI1,N2,N3,N4,
ompetencje
( Pk Koo ) Lal — La9 N5

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Seminarium dyplomowe
Nazwa w jzyku angielskim: Diploma Seminar
Kierunek studiéow: Automatyka i Robotyka
Specjalnaé: Systemy informatyczne w automatyce
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: ARES209
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30
(2zV)

Liczba godzin catkowitego

naktadu pracy studenta 60
(CNPS)

. . Zaliczenie na
Forma zaliczenia

ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy

kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw

odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS

odpowiadajca zagciom 1

wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

\

CELE PRZEDMIOTU

C1 Nabycie umiejtnosci poszukiwania selektywnej wiedzy niezlmej do tworzenia wiasnych
oryginalnych rozwjzan.

C2 Zdobycie umiejtnosci przygotowania prezentacji pozwajegj w sposéb komunikatywny
przekaza stuchaczom swoje oryginalne pomysty, koncepcgzwiazania.

C3 Nabycie umiejtnosci kreatywnej dyskusji, w ktérej w sposob rzeczdwyerytoryczny ména
uzasadri i obronit swoje stanowisko.

C4 Nabycie umigjtnosci pisania dzieta prezentigiego wlasne ogjniecia, w tym prezentaciji
wiasnych osignie¢ na tle rozwoju m§li swiatowe.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu umiejetnosci:
PEK_UO1 potrafi przygotowaprezentag zawierajca wyniki rozwigzan
PEK_UO2 potrafi w dyskusji rzeczowo uzasa&dswoje oryginalne pomysty i rozgaania
PEK _UO03 potrafi krytycznie ocehirozwigzania naukowo-techniczne innych oséb

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ - seminarium Liczba
godzin
S Omowienie zasad przygotowania i pisania pracy dyphlej, a w
el , ) o . 2
szczegolnéci przedstawienie zasad edytorskich
Prezentacje indywidualne dotyce omdwienia aktualnego stanu wiedzy
zwigzanego z problematykealizowanej pracy dyplomowej oraz
Se2 Y . . L 8
odniesienia przewidywanego, oryginalnego wtasnekiadu do osignig¢
literaturowych
Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedzgréiturowej i zatbonej
Se3 | koncepcji rozwizania stawianych sobie problemow, sktadggh sé na 6
prag dyplomowy
Prezentacje indywidualne dotyce zrealizowanej pracy dyplomowej z
Se4d | uwypukleniem wlasnego oryginalnego dorobku autarazve dyskugj w 14
grupie seminaryjnej
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. prezentacja multimedialna
N2. dyskusja problemowa
N3. praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery: F — formupca (w
trakcie semestru), Numer efektu
P — podsumowgyga (na | ksztalcenia

koniec semestru)

Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia

F1 PEK_WO2, prezentacja
PEK _UO01
PEK_WO01,

F2 PEK_UO02, dyskusja
PEK_U03

P= 0.5*F1+0.5*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

Literatura zwazana z problematykpracy dyplomowej

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Czestaw Smutnick, czestaw.smutnicki@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Seminarium dyplomowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGSCI Systemy informatyczne w automatyce

Przedmiotow Odniesienie przedmiotowego efektu do Numer
y efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt ki R . A Cele przedmiotu narzedzia
. ierunku studiow i specjalnasci (o ile programowe
ksztalcenia dydaktycznego
dotyczy)
PEK_UO1 S1ASI _UQ09 Cc2 Se2, Se4 N1
PEK_U02 S1ASI U09 C3 Se3, Sed N2, N3
PEK_UO03 S1ASI U09 Cl1,C2,C3,C4 Se3, Se4d N2, N3




Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Wyktad monograficzny
Nazwa w ¢zyku angielskimMonographic lecture
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Bowigzkowy/specjalngciowy
Kod przedmiotuARES206
Grupa kursowNIE

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariym

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30
w Uczelni (ZzU)

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60

studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Zaliczenie
na oceg

Liczba punktéw ECTS 2

Liczba punktow odpowiadaga zagciom 0

o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 2
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy najnowszych trendow w rogzmywaniu duaych instancji NP.-trudnycl
probleméw optymalizacji dyskretnej.

C2. Poznanie architektur orazykéw programowania systemow obliéaespotbienych
C3. Poznanie sposobow programowania wspaitego klastrow oraz ugdzen GPU.

—

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna najnowsze trendy w optymalizacjkdgsej.

PEK_WO02 - zna typy architektur systemow oblice@wvnolegtych i rozproszonych.
PEK W03 - zna biblioteki programowania rownolegtego

z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK KOl — rozumie koniecz® samoksztalcenia oraz rozwijania zdditiodo samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsci,




TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zaje¢ — wykiad godzin
Wyl Wprowadzenie 2
Wy2 Najnowsze trendy w optymalizaciji 2
Wy3 Metaheurystyki 2
Architektury systemow réwnolegtych. KlasyfikacjayRh’'a: SISD, SIMD,
Wy4 MIMD 2
Model teoretyczny komputera rownolegtego PRAM. MedeREW, CREW,
Wy5 2
CRCW
Wy6 Rownolegte metaheurystyki. Rownolegta metodaegrukiwania z tabu 2
Wy7 Réwnolegty algorytm symulowanego #eyzania 2
Wy8 Réwnolegly algorytm genetyczny i populacyjny
Wy9 Réwnolegty algorytm poszukiwania rozproszonego 2
Miary efektywndci algorytmoéw rownolegtych: przyspieszenie, efektpit,
Wy10 koszt 2
Problem przeptywowy. Metoda kosztowo-optymalna vaania warti
Wyl1l o 2
funkcji celu Gnax
Problem gniazdowy. Metoda kosztowo-optymalna wyzaa@ wartéci
Wy12 N 2
funkcji celu Gax
Elastyczny problem gniazdowy. Analiza teoretycznpryspieszenia
Wy13 A 2
wybranych algorytméw réwnolegtych.
Wyl4 Ziarnist@¢ systemoéw obliczerownolegtych 2
Wy15 Kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wykiad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
2. Konsultacje
3. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowamieotbkwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowocg Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

F1 PEK_WO01+ PEK_WO04 Kolokwium pisemne

P=F1

F1>2




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Kumar V., Grama A., Gupta A., Karypis G., Intitction to parallel

computing design and analysis of parallel algorghBenjaming/Cummings (2003)
(wydanie 2. rozszerzone).

[2] Bozejko W., A new class of parallel scheduling aldguns, Oficyna Wydawnicza
Politechniki Wroctawskiej, (2010), 1-280.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:
[1] Alba E., Parallel Metaheuristics. A New ClagsAtgorithms, Wiley & Sons Inc. (2005).

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wojciech Baejko, 71 320 29 61; wojciech.bozejko@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wyktad monograficzny
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce (ASI)

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia rzed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku Fr)niotu programowe| dydakty-
studiow i specjalnéi cznego
PEK_WO01, PEK_W02, S1ASI W5
PEK W03 C1-C3| Wyl-Wyl4 1,3
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WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim:
Nazwa w ¢zyku angielskim:
Kierunek studiow:
Specjalnéc:
przemystowymi - ARS
Stopier studidéw i forma:

| stopien, stacjonarna

Techniki wspomagania decyzji

Techniques for decision support
Automatyka i robotyka
Komputerowe systemy zargdzania procesami

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES301
Grupa kursow: TAK
Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba go_dzin zaj¢ zorganizowanych 30 30
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 60
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie
na ocere
Dla grupy kurséw zaznacgykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 4
Liczba punktow odpowiadaga zagciom 2
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktow ECTS odpowiadaia
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 1 2

kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. K1AIR_WO01, K1AIR_W02, K1AIR_ W30

2. K1AIR_UO01, K1AIR_UO02, K1AIR_U32

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie studenta z podstawami teorii podepna decyzji.
C2. Wyksztalcenie umiginosci stosowania rinych technik wspomagania decyzji.
C3. Opanowanie umiginosci implementacji podstawowych elementéw systemuonsggania

decyzji.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01- zna klasyfikagj problemow i modeli decyzyjnych

PEK W02 - zna mdiwosci stosowania elementéw teorii gier, statystykdym@yjnej i metod
Bayesowkich w problemach wspomagania decyzji

PEK W03 — zna podstawowe metody analizyydh zbiorow danych

PEK W04 - zna mdiwosci stosowania systemOw neuronowych, rozmytych iroe
rozmytych we wspomaganiu decyzji

PEK W05 - zna podstawy teoretyczne metod sztucanggligencji i maliwosci
wykorzystania ich w systemach wspomagania decyzji

PEK_WO06 — zna zasady pofl@p ewolucyjnego we wspomaganiu decyzji

PEK_WO07 — zna zasady tworzenia i dziatania systeeksperckich

z zakresu umiefnosci:

PEK_UO1 - potrafi sformutowa problem decyzyjny jako zadanie optymalizacji i wozat je
uzywajac dedykowanego oprogramowania

PEK_UO2 — potrafi zastosowav praktyce rozwjzania oparte na sieciach neuronowych i rozmyj
systemach wnioskowania

PEK _U03 — potrafi zastosowadostpne w wybranym oprogramowaniu metody analizyyda
zbioréw danych

PEK_UO04 — potrafi wykonaprosty system ekspercki postugusi dedykowanym oprogramowanie|

PEK _UO5 — potrafi zaprojektowgodstawowy schemat systemu wspomagania decyzji

PEK _UO06 — potrafi zaimplementowavybrane elementy systemu wspomagania decyzji

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01 - potrafi wspolpracowa z zespotem przy realizacji zionego zadanig

inzynierskiego
PEK_KO02 — potrafi harmonogramowaealizacg zadania i okrda¢ wiasciwie priorytety
umazliwiaj gce realizagj zadania

tych

m

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;':;;i

Wyl Wstep, wprowadzenie do wyktadu, program, wymaganiaaskdikacja 5

y probleméw i modeli decyzyjnych.
W Formutowanie probleméw decyzyjnych jako zadgtymalizacyjnych.

y2 o . : : ) . 2

Techniki optymalizacyjne w podejmowaniu decyzji.

Wy3 Optymalizacja wielokryterialna. 2
Wy4 Modele statystyczne we wspomaganiu decyzji. 2
Wy5 Metody Bayesowskie w podejmowaniu decyzji. 2
Wy6 Elementy teorii gier. 2
Wy7 Metody uczenia maszynowego- modele oparte na adgich. 2
Wy8 Sieci neuronowe w podejmowaniu decyzji. 2
Wy9 Systemy eksperckie. 2
Wy10 Rozmyte systemy wnioskowania. 2
Wyll Zbiory przyblizone w analizie danych. 2
Wy12 Podejcie ewolucyjne we wspomaganiu decyzji. 2

2



Wy13 Odporne metody statystyczne. 2
Wyl14 Automatyczne systemy wspomagania decyzji. 2
Wy15 Sztuczna inteligencja i kognitywistyka we wspomagatecyzji. 2
Suma godzin 30
Forma zajeé - laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjnpraiadzenie. 2
La2 Metody optymalizacji we wspomaganiu decyzji. Optiigacja wielokryterialna. 4
La3 Podejcie ewolucyjne i algorytmy genetyczne w systemaspamagania decyzji) 2
La4 Wybrane metody statystyczne we wspomaganiu decyzji. 4
La5 Zastosowania sieci neuronowych w metodach wsponiagicyzji. 4
La6 Rozmyte systemy wnioskowania. 4
La7 Systemy eksperckie. 4
La8 Analiza duych zbioréw danych. 2
La9 System wspomagania decyzji inwestycyjnych jako Key systemy 4
wspomagania decyz;ji.
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojekdor
N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Materiaty dydaktyczne w formie elektronicznej

N4. Konsultacje

N5. Praca wlasna studenta

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcf Numer efektu ksztatcenial
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

Odpowiedzi ustne,

F1 PEK_UO1 - PEK_UO06 | obserwacja wykonywani@viczen,

PEK_KO1 - PEK_KO02 sprawozdania z wykonanych
éwiczen
F2 PEK_WO01 - PEK_WO07 Egzamin pisemny lub ustny

P = 0,4*F1 + 0,6*F2(do zaliczenia kursu konieczne jest uzyskanie opazytywnej z kadej formy zagc)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] A. Lachwa , Rozmytywiat zbiorow, liczb, relacji, faktéw, regut i degyzExit, Warszawa
2001

[2] B.W. Lindgren, Elementy teorii decyzji, WNT, Wszawa 1977

[3] J. Zurada, M.Barski, Wedlruch, Sztuczne sieci neuronowe, PWN, Warszawa 1996
[4] D. Rutkowska, M.Piliski, L. Rutkowski, Sieci neuronowe, algorytmy gemene i
systemy rozmyte, PWN, Warszawa 1997

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

1

[1] J. Korbicz, A. Obuchowicz, D. Ugski, Sztuczne sieci neuronowe. Podstawy i

3



zastosowania, Akad. Oficyna Wyd. PLJ, 1994
[2] R. Witt, Metody programowania nieliniowego, WNWarszawa 1986

[3] Materiaty do wyktadu w formie elektroniczne;j
[4] Burstein, Frada; Holsapple, Clyde W. (Eds.)nHlaook on Decision Support Systems 1
and 2, Springer, 2008

[5] Power, D. J., Decision support systems: coreaptl resources for managers. Westpor
Conn., Quorum Books,2002

t

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI _E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

dr inz. Andrzej Rusiecki, andrzej.rusiecki@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Techniki wspomagania decyzji
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Komputerowe systemy zaradzania procesami przemystowymi - ARS

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia rzed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku ﬁwiotu programowe | dydaktyczne
studiéw i specjalnci go
S1ARS_WO01, K1AIR_W40,
PEK W01 K1AIR_ W16 C1 Wyl, Wy2 N1, N3-N5
S1ARS WO01, K1AIR_W40,
PEK_ W02 K1AIR_ W16 C1,C2| Wy4-Wy6 N1-N5
Wy2-Wy5,
PEK W03 S1ARS_W01, K1AIR_W40, C1,C2 Wy7-8, N1-N5
Wyl11, Wy13
PEK W04 S1ARS_WO01, K1AIR_W40, C1-C3vy7-8, Wyl0 N1-N5
PEK_WO05 S1ARS_WO1, K1AIR W40, c1-¢3V¥2 WY7-9.1  N1.Ns
Wy14-15
PEK_WO06 S1ARS_W01, K1AIR_W40, C1,C2 Wyl2 N1-N5
PEK_WO07 S1ARS_WO01, K1AIR_W40, C1-C3 Wy9 N1-N5

S1ARS_U1, K1AIR_U45
K1AIR_U11, K1AIR_ U25

PEK_UO1 ci1-c3|  La2-3 N1-N5
PEK_U02 SIARS_UL KIAIR_U45 | oy 3] Las6 N1-N5
S1ARS UL, KIAIR_U45
PEK_U03 KIAIR U11, KIAIR_U15 |C1-C3| La4,1a89 | N1-N5
S1ARS_UL, KIAIR_U45
PEK_U04 KIAIR U1l KIAR_U12 |ci-c3|  La7 N1-N5
PEK_U05 SIARS_UL KIAIR U451 01 03l Lag N1-N5
PEK_U06 SIARS_UL KIAIR U451 01 03l Lat-9 N1-N5
PEK_KO1, PEK_K02 |SIARS_KOL KIAIR KOG, |~ o3l 219 N2, N4-5

K1AIR_KO7




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: E-media
Nazwa w jzyku angielskim: E-media
Kierunek studiéw: Automatyka i rolotyka
Specjalnaé: Komputerowe systemwpizadzania procesami
przemystowymi (ARS)
Stopien studiow i forma: | stopiai, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Obowgzkowy/specjalngciowy
Kod przedmiotu: ARES303
Grupa kursow: TAK
Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt| Seminariy
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych
w Ucze?ni (ZZUjqc ) g 15 30 15
Liczba godzin catkowitego naktadu
pracy s?udenta (CNPS) ) 30 30 30
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na| Zaliczenie
na ocen ocere na ocen
Dla grupy kurs6w zaznaczykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
Lic_zb_a punktéw odpowiadgga 0
zajeciom o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktow ECTS odpowiadaia
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 1 1 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

MAP1140, MAP1148, MAP1149, MAP1150, INEWOET EWO007

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy dotyecej typdw i formatow dokumentdéw elektronicznych.
C2. Nabycie wiedzy z zakresu cyfrowego zapisu meddzwick, obraz, animacja).

C3. Nabycie wiedzy oraz praktycznej umtepsci chronienia transmisji poprzez

szyfrowanie danych oraz szyfrowanie sesji.

C4. Nabycie umiegnaosci projektowania postugiwaniagspodpisem elektronicznym.
C5. Nabycie wiedzy dotygzej metod uwierzytelniania oraz zagzania kluczami.
C6. Nabycie wiedzy dotygezej podstaw kryptoanalizy.

m



PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 - posiada wieglzlotyczica typow i formatow dokumentéw elektronicznych.
PEK W02 - posiada wiegzlotyczca cyfrowego zapisu mediow.
PEK W03 — posiada wiedzlotyczca dziatania protokotéw unidiwiajacych bezpieczne przesytar
danych w Internecie.
PEK_WO04 - posiada wiedzlotyczica zagraen zwigzanych z atakami kryptograficznymi
Z zakresu umiegtnosci:
PEK _UO01 — umie skonfigurowabezpieczne szyfrowane pokenie w sieci
PEK UO02 — umie zaimplementowaymetryczne i asymetryczne metody szyfrowanisstrasii
PEK_UO3 — umie skonfigurowawykorzystanie podpisu elektronicznego w klienaxeziy email,
PEK_UO04 — umie zaszyfrowalik multimedialny,
PEK _UO5 — umie odczyéa przeksztatai i skonwertowa plik zawierajcy e-media (obraz,zbiek,
animacg) w podstawowych formatach (pdf,jpg,tiff,wav,mp3,aypeq).
z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK KOl — maswiadoma@é znaczenia umigjnosci ochrony transmisji danych na pozion
szyfrowania i podpisu elektronicznego,
PEK_KO02 — rozumie koniecz&é samoksztalcenia oraz rozwijania zdakciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i unatepsci,

TRESCI PROGRAMOWE

N

Forma zaje¢ - wyktad ;:;Z:
Wyl Multimedia w praktyce 1
Wyl Kryptografia i szyfrowanie. 1
Wy?2 Podpis cyfrowy, certyfikaty, uwierzytelnianie. 1
Wy?2 Bezpieczastwo transakcji. E-banking. Firma w Internecie. 1
Wy3 E-ustugi: edukacja, praca, reklama, portale. 1
Wy3 Bezpieczastwo poczty elektronicznej i www. 1
Wy4 Standardy wymiany dokumentow elektronicznych.
Wy4 Dokumenty i wydawnictwa elektroniczne. 1
Wy5 Elementy kryptografii: algorytmy szyfrowania 1
Wy5 Kryptografia: algorytmy symetryczne i asymettge. DES. RSA. 1
Wy6 Algorytm El-Gamala. Podpis cyfrowy. 1
Wy6 Algorytmy MD4, MD5, IDEA. 1
Wy7 Slepy podpis cyfrowy. 1
Wy7 Generowanie ggow pseudolosowych. 1
Wy8 Metody kryptoanalizy. 1
Suma godzin 15
Forma zajeé - laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjnptai¢adzenie. 2
La2 Programowanie dogtu do plikbw multimedialnych. Wczytywanie nagtowka 4
plikéw .wav, .jpg, .pdf. Prezentowanie widma FFT.
La3 Opracowanie klasycznych algorytméw szyfaych. Szyfrowanie metagdCezara.| 4
La4 Szyfr Vigenere'a 4
La5 Programowanie metody RSA. 6

e

e



Lab Metoda El Gamala. 4
La7 Kryptoanaliza. tamanie haset meidurute force 6
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - projekt Liczba
Godzin
Prl Szyfrowanie pliku graficznego 3
Pr2 Programowanie szyfrowanego protokotu transmisyjnegartego na metodzie
12
RSA — praca w grupach 2 osobowych
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
Cwiczenia laboratoryjne

Konsultacje

Praca wiasna — przygotowanie @weiczen laboratoryjnych
Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowami@tbkwium
Projekt

ogrwNE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia Numer efektu ksztatcenial
(na koniec semestru)

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

PEK_U01+ PEK_U05 Odpowiedzi ustne,

F1 obserwacja wykonywani@wiczen,

pisemne sprawozdaniawiczen,
F2 PEK_ K01+ PEK K02 Ocena wykonanego projektu
F3 PEK W01+ PEK W04 Kolokwium pisemne

P = 0,25*F1 + 0,25*F2+0,5*F3; F1>2; F2>2; F3 > 2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] M. Kutytowski i W. B. StrothmanrKryptografia: Teoria i praktyka zabezpieczania
systeméw komputerowych, WREAD ME, Warszawa, 1999, drugie wydanie ¢pse w
ksiegarniach;

[2] B. SchneieKryptografia dla praktykow, WNT, Warszav®02, wydanie drugie
[3] R. Wobst Kryptologia. Budowa i tamanie zabezpieczZ8@M, Warszawa, 2002

[4] A. J. Menezes, P. C. van Oorschot, S. A. Vamskryptografia stosowana, WNT,
Warszawa, 2005;

[5] Handbook of Applied Cryptography, CRC Press, 198fyYork, dostpna w Internecie

[6] W. SteinAn Explicit Approach to Elementary Number Theory
http://modular.fas.harvard.edu/edu/Fall2001/124

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] S. J. Lomonac@ quick glance at quantum cryptographyANL quant-ph archive, quant;
ph/9811056, 1998

[2] S. J. Lomonac@ talk on quantum cryptography or how Alice outviate, LANL
quantum-ph archive, quamp/0102016, 2001

3




[3] N. Gisin, G. Ribordy, W. Titel, H. ZbindeQuantum cryptography, LANL quant-ph
archive, quant-ph/0101092001

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wojciech Baejko, 71 320 29 61; wojciech.bozejko@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
E-media
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia rzed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku pr2 programowe| dydakty-
studiéw i specjalnei miotu cznego
PEK W01, PEK_WO02, S1ARS W03 i i
PEK_W03, PEK_W04 C1-Cé| Wyl-wy7 | 1,245
Wyl, Wy2,
PEK _UO01, PEK _UO02, - -
PEK_U03, PEK_U04 S1ARS U3, S1IARS U4 C3-C6 Wyéé)?/i/y?, 1,2,45,6
PEK W03, PEK_U2, S1ARS U3, S1IARS U4 Wy5,La5,
PEK_U4 | Las P2 | 12420




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim Systemy autonomiczne
Nazwa w ¢zyku angielskim Autonomous systems
Kierunek studiéw (jéli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnéc (jesli dotyczy): Systemy informatyczne w automatyce
Stopier studidéw i forma: | stopiei, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowjzkowy
Kod przedmiotu ARES208
Grupa kursow TAK
Wykitad Cwiczenia | Laboratoriunm Projekt Seminarium
Liczba godzin zai 15 30
zorganizowanych w Uczeln
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego 30 60
nakladu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie na
na ocerg ocere
Dla grupy kursow zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 3
w tym liczba punktéw 2
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS 2
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_W11, K1AIR_U11, K1AIR_W?29, K1AIR_U31 , K1AIRW28, K1AIR_UZ29,
K1AIR_W13, K1AIR_U13, S1IASI_WO03, S1ASI_U03

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Uzyskanie wiedzy o budowie systemow autononyiczn
C2. Nabycie wiedzy z zakresu metod planowania dziatsrodowisku statycznym
C3. Nabycie wiedzy z zakresu metod planowania dzwatsrodowisku dynamicznym
C4. Uzyskanie wiedzy o modelach deterministycznymiobabilistycznych obiektu i otoczenia
C5. Nabycie umiejnosci tworzenia aplikacji sterownikdéw robotéw mobilriyc
C6. Nabycie umiejnosci modelowania sytuacji decyzyjnych opartych na eladh obiektu i
otoczenia

*niepotrzebne skigi¢



PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 — zna definicje, przyktady i zastosowarystemow autonomicznych
PEK_WO02 — zna klasyfikacje struktur i budpsystemow autonomicznych
PEK_WO03 — zna metody rozyaywania probleméw planowania i sterowania
PEK_WO04 — zna metody modelowania systemow kioldowiska

Z zakresu umiefnosci:
PEK _UO1 - potrafi postugiwasic srodowiskiem programowania robotéw mobilnych

PEK _UO02 — potrafi zrealizowavybrane algorytmy sterowania reaktywnego

PEK _UO03 — potrafi budowamodel otoczenia robota na podstawie danych secawygh
PEK _UO04 — potrafi zaimplementowavybrane algorytmy planowania dziatey dynamicznie
zmieniapcym sk srodowisku

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad

Liczba godzin

Wyl | Definicje i podstawowe pegia, okrélenie obszaru poruszanych zagadnie 2

Wy2 | Systematyka i obszary zastosavegsteméw autonomicznych. 2
Postawienie problemu sterowania autonomicznegowRaania problemu -

wys3 dekompozycja, podgie funkcjonalne i behawioralne. 2

pozycja, podsy J

Wy4 Struktury qgtonomicznyc_:h systemoOw sterowania wyjpndez zastosowane >
metodologii rozwazywania problemu

Wy5 Struktura' sprgowa systemu autonomicznego na przyktadzie systemu >
sterowania robota mobilnego

Wy6 Problemy_ czasu rzeczywistggo w systemach autonogtbz Zdarzenia 1
synchroniczne a asynchroniczne.

Wy7 !\/Iodelovygnie systemu i otaczapgo gawiata — podeicie deterministyczne 2
i probabilistyczne.

Wy8 Metody globalne i kaalne planowania dziaidch przeplanowywanie w 2
srodowisku dynamicznym
Suma godzin 15

Forma zaje¢ - laboratorium

Liczba godzin

Lal Zapoznanie sizesrodowiskiem programowania i sterowania robotéw 3
mobilnych, tworzenie prostych aplikacji

La2 Algorytmy lokalnego unikania przeszkéd 6

La3 Tworzenie mapy otoczenia na podstawie danytdirnierza laserowego 6

La4 Planowanie ruchu robota w otoczeniu dynamicznym 6

La5 Nawigacja robota wrodowisku z wykorzystaniem sterownika 6
hybrydowego

La6 Prezentacja wynikow 3
Suma godzin 30




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad

2. Cwiczenia laboratoryjne

3. Konsultacje

4. Praca wtasna — samodzielne studia i przygotevdmikolokwium
5. Praca wtasna — przygotowaniedaczen laboratoryjnych

6. Praca wtasna — przygotowanie prezentacji

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formugca | Numer efektu Sposéb oceny aginigcia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), P ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_WO0L1 - PEK_WO04 | Kolokwium pisemne

F2 PEK_UO1 - PEK_U04 | Odpowiedzi ustne, ocena realizacji zada
laboratoryjnych, prezentacja wynikéw

P=0.5*F1+0.5*F2

Uwaga: warunkiem koniecznym dopuszczenia do kolakwfF1) jest uzyskanie oceny co
najmniej dst w ramach F2.

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] Springer Handbook of Robotics, Springer-VerlBgrlin, 2008.

[2] S. M. LaValle: ,Planning Algorithms”, Cambriddéniversity Press, 2006.

[3] I. Duleba: ,Metody i algorytmy planowania ruchu robotéwbiinych i manipulacyjnych”,
Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa, 2001.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] W. Jacak: ,Roboty inteligentne — metody planoweadziata i ruchu”, Oficyna
Wydawnicza PWr, Wroctaw, 1991.

[2] J. C. Connel, S. Mahadevan (red): ,Robot Leagii Kluwer Academic Publishers,
Dordrecht, 1993.

[3] G. Bekey: ,,Autonomous Robots. From Biologicatpiration to Implementation and
Control”, MIT Press 2005

[4] S. Thrun et al., ,Probabilistic robotics”, MIFress, 2006

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzyszof Tchon, Krzysztof. Tchon@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Systemy autonomiczne

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka

| SPECJALNGSCI Systemy informatyczne w automatyce

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektdw ksztalcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu** | programowe** dydaktycznego**
ksztaicenia kierunku studiéw i specjalnasci (o ile
dotyczy)
PEK_WO01 |s1ASI W8 C1 Wyl 1,34
PEK_W02 |s1ASI W8 C1 Wy2,Wy4, 13,4
B Wy5,Wy6

PEK_WO03 | s1ASI_ W8 C2,C3 Wy3,Wy8 13,4
PEK_WO04 | s1ASI W8 c4 Wy7 13,4
PEK_UO1 |s1ASI UO7 C5 Lal —La5 2,4
PEK_UO02 |s1ASI_U07 C5 La2, La5 2,5
PEK_UO3 |s1ASI_U07 C6 La3, La5 2,5
PEK_UO4 | s1ASI U07 C6 La4, La5 2,5




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w gzyku polskim:

Nazwa w jzyku angielskim:

Kierunek studiow:
Specjalnaé:

Stopien studiow i forma:
Rodzaj przedmiotu:
Kod przedmiotu:

Grupa kursow:

KARTA PRZEDMIOTU
Projekt zespotowy
Team project
Automatyka i Robotyka

Komputerowe systemy zargdzania procesami

przemystowymi (ARS)
| stopien, stacjonarna
obownzkowy
ARES305

NIE

Wyktad

Cwiczenia

Laboratoriun

I

Projekt | Seminarium

Liczba godzin zax
zorganizowanych w
Uczelni (ZZU)

60

Liczba godzin
catkowitego naktadu
pracy studenta (CNPS)

150

Forma zaliczenia

Zaliczenie
na ocemp

Dla grupy kursow
zaznaczy kurs kaicowy

(X)

Liczba punktéw ECTS

w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom
o charakterze
praktycznym (P)

w tym liczba punktow
ECTS odpowiadafa
zagciom wymagajcym
bezpdredniego kontaktu
(BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

KOMPETENCJI

C1 Nabycie umiejtnosci wykonania przydzielonych zaflanzynierskich w ramach realizagji

CELE PRZEDMIOTU

ztozonego zadania #ynierskiego

C2 Zdobycie déwiadczenia w pracy zespotowej, w tym umitapsci planowania i
harmonogramowania, komunikacji weytrz-zespotowej, petnienia roli cztonka zespolu
badz lidera, maliwo$¢ wykazania si kreatywndciag, otwartGcig na innowacyjne
podegcie do realizacji celu oraz zorientowaniem na sakamspotu




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu umiejetnosci:
PEK _UO1 potrafi wykonazadania w ramach realizacji zemego projektu iiynierskiego
PEK _UO2 umie zastosowaasady zawdzania projektem do realizacji zlanego projektu

inzynierskiego

PEK _UO03 umie opracowadokumentagj techniczg projektu

Z zakresu kompetenciji:
PEK _KOL1 potrafi wspoétpracowa zespotem, wykazujeesswiadomdacia swojej roli w
projekcie oraz dbakeziag o0 terminovg realizac{ powierzonych zada

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - projekt

Liczba godzin

Pri

Zapoznanie sz metodylg zarzdzania projektem

4

Pr2

Ustalenie tematu i celu projektu (np. system optlizagji procesu
produkcyjnego, system wspomagania podejmowaniazglgcy
Przydziat rol w projekcie, wgpny przydziat zadado wykonania,
wybor lidera zespotu

Pr3

Zapoznanie gi z obszarem problemowym projektu. Praeg
rozwigzan W obszarze problemu — analiza metod i stosowal
srodkéw technicznych.

nych

I

Prd

Analiza wymaga uzytkownika, hcznie z analiz ekonomiczgp
skutkow implementacji projektu. Opracowanie zafo
projektowych. Ustalenie wginego harmonogramu dziataraz
zasad komunikacji wewgtrz-zespotowej i z prowadzym

Pr5

Analiza ryzyk w projekcie, ustalenie scenariuamaryjnych i
sposobéw monitorowania ryzyka. Zaplanowanie zasazydzania
jakaoscig w projekcie, opracowanie procedur kontrolowankojai.
Ustalenie zasad odbioru wynikow poszczegolnychdtaprojektu
oraz zasad dokumentowania etapow

Pré

Realizacja indywidualnych zafigrojektowych wg harmonogramu
realizacji | etapu projektu

12

Pr7

Podsumowanie | etapu projektu

Pr8

Realizacja indywidualnych zafigrojektowych wg harmonogramu
realizaciji Il etapu projektu

12

Pro

Prezentacja efektow wykonanego projektu, dyskusjalpmowa,
ocena elementow wykonanego projektu przez prowaedo.
Weryfikacja projektu. Ustalenie ewentualnych zmian

Pri10

Przedstawienie ostatecznej dokumentacji piwjekformie pisemne

i

Suma godzin

60




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna
N2. Dyskusja problemowa

N3. Konsultacje

N4. Praca wiasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca
(w trakcie semestru), P Numer efektu
— podsumowujca (na | ksztatcenia

koniec semestru)

Sposdb oceny aginiecia efektu ksztatcenis

Ocena prezentacji kolejnych etapéw

PEK _UO1 projektu oraz umiegnosci pracy w zespole:
F1 PEK_UO02 przestrzegania harmonogramu, aktygie
PEK _KO0O1 zespole, umigfnos¢ zastosowania zasad

zarzmdzania projektem

Ocena jakéci wykonanego projektu oraz
dokumentacji projektowej

F2 PEK_UO03

P=0.4*F1+0.6*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:
[1] Praca zbiorowa, A Guide to the Project Managemexty®f Knowledge (PMBOK
Guide), wydanie polskie, 2009
[2] Praca zbiorowa, Zagdzanie projektem informatycznym - model najlepszyktyk,
IFC Press, Krakéw 2003
[3] Flasihski M., Zaradzanie projektami informatycznymi, PWN, 2006

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[4] Pozycje literaturowe dotygze wybranych urgdzen i technologii

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Czestaw Smutnicki,czestaw.smutnicki@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt zespotowy

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

| SPECJALNGCI Komputerowe systemy zaradzania procesami przemystowymi (ARS)

Odniesienie przedmiotowego

14

Przedmioto| efektu do efektdéw ksztatcenia Cele Tresci Numer
wy efekt zdefiniowanych dla kierunku rzedmiotu roaramowe narzedzia
ksztatcenia| studidw i specjalndci (o ile P brog dydaktycznego
dotyczy)
PEK UO1 S1ARS U06 Cl Prl—Pr9 N1, N2, N3, N
PEK U02 S1ARS UO06 Cl Pri1-Pr5 N1, N2, N3
PEK _UO03 S1ARS_UO06 Cl Pri0 N2, N3, N4
PEK K01 S1ARS K01 Cc2 Pri1-Pr9 N2, N3, N4




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDzIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim:  Podstawy optymalizaciji
Nazwa w jzyku angielskim: Fundamentals of optimization
Kierunek studiow: Automatyka i robayka
Specjalnaé: Komputerowe systemy zadzania procesami
przemystowymi ARS
Stopien studiow i forma: | stopiai, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Obowgzkowy
Kod przedmiotu: ARES308
Grupa kursow: Tak
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba go_dzin Zaj¢ zorganizowanych 30 15
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego nakladu pracy 60 30
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocerg na ocere
Dla grupy kurséw zaznaczkurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom 0 1
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadaja
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 1 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIAWST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie umiginosci prawidtowego formutowania i klasyfikacji zatlaptymalizacyjnych.
C2. Nabycie umiejnosci postugiwania si wybranymi algorytmami doktadnymi i przybinymi
optymalizacji.

C3. Nabycie umiegfnosci doboru i 4czenia algorytmow doktadnych i przysmnych optymalizaciji.
C4. Nabycie wiedzy na temat metod rogayiwania zada programowania liniowego.

C5. Nabycie umiegnoici rozwiagzywania zada programowania liniowego metg&implex.

C6. Nabycie umiegnosci rozwiazywania zada nieliniowe] optymalizacji.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - posiada wiedzna temat podstawowych goji definicji optymalizacji.

PEK W02 - posiada wiegdna temat metod rozedywania zada optymalizacji liniowej

i metody Simplex.

PEK_WO03 - posiada wiegna temat probleméw dualnych i ich roli w optymati.

PEK W04 - posiada wiegdna temat metod rozedywania probleméw nieliniowej optymalizacii.
PEK W05 - posiada wiegdna temat metod numerycznych optymalizacji funkcji

jednej i wielu zmiennych.

PEK_WO06 — posiada wiegdzna temat metod rozeaywania daych zada optymalizacji

Z ograniczeniami.

Z zakresu umietnosci:

PEK UO01 — potrafi formutowazadania programowania liniowego stosowane do mzmmiania

probleméw wystpujacych w automatyce.

PEK_UO2 — potrafi rozvgzac proste zadania optymalizacyjne przyciu Matlaba.

PEK _UO03 — potrafi zaimplementowaetod Simplex i zastosowado rozwijzania zadania

optymalizacji liniowej.

PEK_UO4 — potrafi zaimplementowarosty algorytm minimalizacji funkcji jednej zmiegy

i uzy¢ do optymalizacji kierunkowe;.

PEK _UO5 — potrafi zaimplementowalgorytmy zmiennej metryki do wyboru kierunku pokizvan
w wersji BFGS |ub DFP.

PEK _UO06 — potrafi opracowaalgorytm numeryczny optymalizacji kierunkowejpistosowé

go do rozwizania zadania optymalizacji nieliniowe;j.

izakresu kompetenciji spotecznych:

PEK K01 — maswiadoma¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn

analizy

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;:;:ii

Wstepne pogcia i definicje optymalizacii. 3
Wyl Optymalizacja globalna i optymalizacja lokalna.

Formutowanie prostych zadl@ptymalizacji z ograniczeniami.
Wy2 Programowanie liniowe. 3
Wy3 Metoda Simplex. 3
Wy4 Zadania dualne programowania liniowego. 3
Wy5 Programowanie wypukle i problemy programowadmiadratowego. 3
Wy6 Nieliniowe problemy dualne i warunki optymaseo 3
Wy7 Metody gradientowe i bezgradientowe optymaliZankcji jednej zmiennej. 3
Wy8 Metody gradientowe i bezgradientowe optymaliZamkciji wielu zmiennych. 3
Wy9 Rozwazywanie daych zada optymalizaciji. 3
Wy10 Repetytorium 3

Suma godzin 30




Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjnproftadzenie.
Rozwigzywanie prostych zadaoptymalizacyjnych przyayciu Matlaba.
a) zadanie transportowe jako zadanie programowaniamiowego 3
b) optymalizacja nastawy ng@ghego
regulatora PID dla uktadu o zadanej transmjtan
La2 Zrewidowany algorytm Simplex — opracowanie istéevanie wiasnej 3
implementacji.
La3 Minimalizacja funkcji jednej zmiennej - opracamie wlasnej implementadji
wybranego algorytmu. 3
La4 Algorytmy zmiennej metryki do wyboru kierungoszukiwa 3
w wersji BFGS lub DFP — opracowanie i testoi@amplementacii.
La5 Opracowanie implementacji algorytmu minimalizaggrknkowej na podstawige 3
przygotowanych w ramach La5-La7 programow.
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wykiad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

2. Cwiczenia laboratoryjne

3. Konsultacje

4. Praca wilasna — przygotowanie @eiczen laboratoryjnych

5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowamieotbkwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

Odpowiedzi ustne,
obserwacja wykonywani@wviczen,
pisemne sprawozdanigwicze,

PEK_UO1+ PEK_U06

Fl PEK_KO01+ PEK_KO02

F2 Kolokwium pisemne

PEK_WO1+ PEK_WO06

P =0,4*F1 + 0,6*F2 , F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA
1.S. Gass ,Programowanie liniowe: metody i zast@oa/ PWN Warszawa 1980.

2.Jan Kusiak, Anna Danielewska-Tutecka, Piotr OpaqOptymalizacja
Wybrane metody z przyktadami zastosdaiydWN Warszawa 2009.

3. Jorge Nocedal Stephen J. Wright ,Numerical Optitinierel, 2006 Springer Science+Business
Media, LLC.

4.Press W, Teukolsky S, Vetterling W and FlanneriiBmerical Recipe8rd edn. Cambridge
University Press 2007

5. A. Stachurski ,Wprowadzenie do optymalizacji” ®WW 2009.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:




D.Kincaid,W.Cheney, Analiza numeryczna, WNT, Wavsaza2006.

Maciej M. Systo, Narsingh Deo, Janusz S. Kowgigorytmy optymalizacji dyskretnej

z programami wgzyku Pascal” PWN Warszawa 1999.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI_E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Ewa Skubalska-Rafajtowicz 320-33-45 ewa.rafajlov@qavr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU
Postawy optymalizaciji.
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

specjalrso ARS
. Odniesienie przedmiotowego efektu|do Cele Tresci Nume_r
Przedmiotowy efekt . . e narzdzia
4 efektow ksztatcenia zdefiniowanych przed- | programow
ksztatcenia ) o S ; dydakty-
dla kierunku studiow i specjaléci miotu e
cznego
PEK_W01 S1ARS W07, SV\%Q(I;S_WOL K1AIR| c1 Wyl 135
S1ARS_WO07, SIARS_ W01, K1AIR| Wy2,Wy3,
PEK_W02 W30 C1,C4,C5 Wy4 1,35
PEK wo3 | STARS_WO7, SV\%QSQS—WOL KIARL c3ca | wyawys| 1,35
PEK_WO04 S1ARS_WO07, SV\%QS%S_WOL K1AIR| C6 Wy5-Wy9 1,35
PEK_W05 S1ARS_WO07, SV&Q(I;QS_WOL K1AIR| C6 Wy 7-Wy9 135
PEK_WO06 S1ARS W07, SV\%Q(I;S_WOL K1AIR| C6 Wy9 135
S1ARS_U10, S1ARS U1, K1AIR_| Wyl,
PEK _UO01 W32 C1,C6 Lal La2 12,34
PEK_UO02 SIARS_U10, svlggRS—Ul’ KIAIR_ C2,C3 Lal,La2 1,23, 4
PEK_U03 S1ARS_U10, svlagRS_Ul, K1AIR_ C6 La2 1234
PEK_U04 S1ARS_U10, \?vl?gRS_Ul, K1AIR_ C6 La3 12,34
PEK_U05 S1ARS_U10, \?vl?:AZRS_Ul, K1AIR_ C5. C6 Lad 1.2.3.4
PEK_U06 S1ARS_U10, \?vl?:AZRS_Ul, K1AIR_ ca La5 1234
PEK _KO1 K1AIR_K6 C1-C6 Lal-La5| 1,2,3,4




Zat. nr 4 do ZW 64/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Projekt specjalnéciowy

Nazwa w jzyku polskim:

Nazwa w gzyku angielskim: Technical project

Kierunek studiow:
Specjalnac¢:

Stopien studiow i forma:

Automatyk i robotyka

Komputerowe dgeny zarzadzania procesami
produkcyjnymi (ARS)

| stopid, stacjonarne

Rodzaj przedmiotu: obowrzkowy
Kod przedmiotu: ARES311
Grupa kursow: NIE
Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt| Seminarium
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu 60
pracy studenta (CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocen
Liczba punktéw ECTS 2
Liczba punktow odpowiadaga >
zajeciom o charakterze praktycznym (R)
Liczba punktéw ECTS odpowiadaja
zajgciom wymagaicym bezpéredniego 1

kontaktu (BK)

WYMAGANIAWST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

KOMPETENCJI

S1ARS_WO05, S1IARS_U9, S1ARS_U10

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie umisjtnosci samodzielnego zrealizowania projektu naukowdwi@znego o
charakterze badawczym na wybrany temat.

C2. Nabycie umiefnosci prawidtowego dokumentowania badawczego projekdukowo-

technicznego




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCE

NIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO01 — Umie samodzielnie zrealizawarojektu naukowo-techni

cznego na wybrany temat.

TRESCI PROGRAMOWE

., . Liczba
Forma zajeé — Projekt :
godzin
Proj1 Wprowadzenie, omowienie zasad wspétpracy, wybdblprau 2
Proj2 Analiza dospnej literatury, sformutowanie problemow 4
Proj3 Prezentacja i analiza metod rozaijacych zadany problem 3
Proj4 Oprogramowanie wybranych metod 3
Proj5 Przeprowadzenie badkomputerowych (eksperyment) 3
Proj6 Analiza i opracowanie uzyskanych wynikow 3
Proi7 Edycja profesjonalnych raportéow w systemie LaTeXjeksowanie wzorowii 4
) rysunkow, etykiety i wykazy
Proj8 Przeprowadzenie eksperymentow obliczeniowych 3
Proj9 Redagowanie wnioskow z eksperymentow 2
Proj10 Podsumowanie, prezentacja wynikow 3
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Praca wlasha — studia literaturowe, wyszukiwanierinacji w bibliotekach i sieci internet
2. Praca wiasna — projektowanie, programowanie, ekspetty komputerowe
3. Praca wiasna — spadzanie raportow, sprawozta systemie LaTeX

4. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowci Numer efektu ksztatcenial
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia

efektu ksztatcenia




PEK_UO01
F1 Raport realizacji projektu, czel

PEK_UO01
F2 Raport realizacji projektu, cgell

P= 0.5*F1+0.5*F2; F1>2; F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] C.Smutnicki, Szeregowanie zadaVyd. EXIT, Warszawa 2002

[2] W.Bozejko, J.Pempera (red.), Optymalizacja dyskretnafarinatyce, automatyce i
robotyce, Oficyna Wydawnicza Politechniki WroctawegkWroctaw 2012.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:

[3] J. Grabowski, E. Nowicki, C. Smutnicki, Metodibkowa w zagadnieniach szeregowar
zada, Exit, Warszawa 2003

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wojciech Baejko, wojciech.bozejko@ pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt przejsciowy
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego L Numer
. ; .| Cele Tresci .
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztalcenia narzdzia
. . . przed- | programow
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku miotu o dydakty-
studiéw i specjalnéi cznego

PEK_UO1 S1ARS_U6 C1,C2| Pr1-Pr1o| 1,2,3

a



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Projekt Specjalntciowy
Nazwa w ¢zyku angielskim: Specialization Project
Kierunek studiéw (j&li dotyczy): Automatyka i Robotyka (AIR)
Specjalnéc (jesli dotyczy): Systemy informatyczne w automatyce @)
Stopier studidw i forma: | stopi®, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Obowiazkowy
Kod przedmiotu: ARES211
Grupa kursow: NIE
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai¢
zorganizowanych w Uczeln 30
(ZZV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie
na ocere

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS 2
w tym liczba punktow|
odpowiadajca zagciom 1

o charakterze praktycznym (I

—

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

. S1ASI_W1

. S1ASI_W2

. S1ASI_W5

. S1ASI_W6

. S1ASI_W9

. S1ASI_ W11
. S1ASI_U01
. S1ASI_U02
. S1ASI_UO5
. S1ASI_KO01

QUOWOoO~NOUILAWNEF

[EEN




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu metod kaskadowydatradyjnych
prowadzenia projektéw informatycznych.
C2. Nabycie umiggnosci prowadzenia analizy biznesowej i systemowe] ojgktach.
C3. Nabycie umiegnaosci zbierania i dokumentowania potrzeb klienta
oraz wymaga funkcjonalnych i niefunkcjonalnych.
C4. Nabycie umiegnosci definiowania i dokumentowania kryteriow wgja z projektu.
C5. Nabycie umiggnosci tworzenia i dokumentowania architektury rogzania.
C6. Nabycie umiefnosci z zakresu kaskadowego oraz iteracyjnego poiej
do wytwarzania oprogramowania przy realizacji ketkego projektu.
C7. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu testowapiagramowania
| zarzdzania testowaniem.
C8. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu wdrga i utrzymywania rozwzania.
C9. Nabycie wiedzy zakresu opracowywania i dokumeahia wynikow
uzyskanych w cgci badawcze.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 - zna kaskadowe oraz iteracyjne metody adaenia projektow,
zna ich wady oraz zalety
PEK_WO02 — zna zasady prowadzenia analizy biznesorsgjsystemowe;j
PEK_WO03 — zna zagadnienia zbierania i dokumentaavpoirzeb klienta
oraz wymaga funkcjonalnych i niefunkcjonalnych
PEK_WO04 — zna zagadnienia definiowania kryteriows$eia z projektu i test planu,
PEK_WO05 — zna zasady tworzenia i dokumentowaniaitetdury rozwazania,
PEK_WO06 — zna dobre praktyki poéep kaskadowego oraz iteracyjnego
do wytwarzania oprogramowania
PEK_WO07 — zna rodzaje testow oraz zagadnieniazamie z zargzaniem testami
PEK_WO08 — zna zagadnienia wgaaia oraz utrzymania rozgaania
PEK_ W09 — zna zagadnienia opracowania oraz dokuowamia wynikow
uzyskanych w cgci badawczej
Z zakresu umiejetnosci:
PEK_UO01 — potrafi jasno definiowa dokumentowéa potrzeby klienta,
wymagania funkcjonalne i niefunkcjonalne
PEK _UO2 — potrafi jasno definiowa dokumentowaé kryteria wygcia z projektu
PEK _UO03 — potrafi zaproponowadokumentowé architektug rozwigzania,
PEK_UO04 — potrafi kierowazespotem zgodnie z metodykami kaskadowymi
oraz iteracyjnymi,
PEK_UO5 — potrafi tworzyscenariusze testowe oraz dokumentowgniki testow
PEK_UO06 — potrafi opracowywaraz dokumentowawyniki bada
Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO01- maswiadoma¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji
oraz jej krytycznej analizy,
PEK _KO02- rozumie konieczni& samoksztatcenia oraz rozwijania zdalcio
do samodzielnego stosowania posiadanej wiedzy ejgimosci,
PEK _KO3- potrafi pracowaw zespole projektowym, zna zadania poszczegolngich
w zespole, zna wady i zagenia zwjzane z pragzespotow.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé — projekt

Liczba godzin

Szkolenie BHP. Ustalenie tematow projektéw.

Prl | Wprowadzenie do metodyk prowadzenia projektéw 2
oraz analizy biznesowej i systemowej.
Zbieranie potrzeb klienta, wymagé&unkcjonalnych

Pr2 |~ : ; ) 3
i niefunkcjonalnych oraz ich dokumentowanie

Pr3 Definiowanie i dokumentowanie kryteridbw wgja z projektu. 1
Tworzenie planu testowania

Pr4 | Tworzenie oraz dokumentowanie architekturyesyst 2

Pr5 Tworzenie zespotu projektowego. Przyséenie do implementacii 5
rozwigzania zgodnie ze stworzpwczeniej dokumentagj

Pré | Przygotowanie oraz dokumentacja scenariusegwgsh 2
Implementacja rozvazania zgodnie z wybrammetodylg

Pr7 , : 2
(kaskadow lub iteracyjm)
Implementacja rozvgzania zgodnie z wybrammetodylg

Pr8 : : 2
(kaskadow lub iteracyjm)
Implementacja rozvazania zgodnie z wybrammetodylg

Pro . . 2
(kaskadow lub iteracyjm)
Implementacja rozvgzania zgodnie z wybrammetodylg

Pr10 : : 2
(kaskadow lub iteracyjm)

Prll | Wdraenie i utrzymanie 2

Pr12 | Testy jednostkowe 2

Pr13 | Testy integracyjne 2

Prl4 | Testy akceptacyjne. Ocena projektu 2

Pr15 | Omowienie projektéw i dyskusja 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Cwiczenia projektowe
N2. Konsultacje — kontakt z prowagz/m (klientem) i ocena wynikéw ggtkowych.
N3. Praca wlasna — opracowanie projektu.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

(F — formupca ksztatcenia
(w trakcie semestru),
P — podsumowgfa
(na koniec semestru)

Oceny Numer efektu Sposob oceny aginigcia efektu ksztatcenia

F1 Ocena efektéw estkowych
zgodnie z metagliteracyjry
F2 Ocena cgsci praktycznej
F3 Ocena jakéci i kompletndci dokumentaciji

P=02*F1+03*F2+05*F3




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Trocki M., Grucza B., Ogonek K., Zaidzanie projektami, PWE, Warszawa 2003
[2] A Guide to the Project Management Body of Knowledderd Edition, PMI, USA, 2004
[3] Kompendium wiedzy o zagdzaniu projektami, MT&DC, Warszawa, 2003

[4] Ken Bradley, Podstawy metodyki PRINCE2, 2002

[5] Michat Smiatek, Zrozumié UML 2.0. Metody modelowania obiektowego. Heliof03

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[6] Literatura zwigzana z technologiami wybranymi do realizacji projek
[7] Noty aplikacyjne uktaddéw wykorzystanych w projekcie

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Piotr Ciskowski, piotr.ciskowski@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt Specjalnasciowy
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka (AIR)
| SPECJALNGCI Komputerowe Systemy Sterowania (ARK)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalndci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**

PEK W01 S1ASI W10 C1 Prl N1

PEK W02 S1ASI W10 C2,C3,C4 Pr2 N1, N2, N3

PEK W03 S1ASI W10 C2,C3,C4 Pr2 N1, N2, N3

PEK W04 S1ASI W10 C4, C7 Pr3 N1, N2, N3

PEK W05 S1ASI W10 C5 Pr4 N1, N3

PEK_WO06 S1ASI_W10 C6 Pr5, Pr7, Pr8, N1, N2, N3
Pr9, Pri0

PEK_WO07 S1ASI W10 C7 Pr6, Prl2, N1, N2, N3
Prl3, Prl14

PEK W08 S1ASI W10 Cs8 Pril N1, N2, N3

PEK WO09 S1ASI W10 C9 Prl4, Prl5 N1, N2, N3

PEK UO1 S1ASI _UO08 C2,C3,C4 Pri, Pr2 N1, N2, N3

PEK U02 S1ASI_UO08 C4 Pr3 N1, N2, N3

PEK UO03 S1ASI _UO08 C5 Pr4 N1, N3

PEK_U04 S1ASI U08 C6 Pr5, Pr7, Pr8, N1, N2, N3
Pr9, Pri10

PEK _UO05 S1ASI_UO08 C7 Pr6, Prl2, N1, N2, N3
Prl3, Prl14

PEK UO06 S1ASI _UO08 C9 Prl4, Pr15 N1, N2, N3

PEK KO1 C1-C9 Pri1-Pr15 N1, N2, N3

PEK K02 C1-C9 Prl-Prl5 N1, N2, N3

PEK K03 S1ASI K01 C6 Pr5, Pr7, Pr8, N1, N3
Pr9, Pri0

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Komputerowo wspomagane projektowanie siemow
sterowania
Nazwa w ¢zyku angielskim: Computer aided control system design
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka
Stopier studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES401
Grupa kursow: TAK
Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariym
Liczba quzin za)¢ zorganizowanych 30 30
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 45 75
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie
na ocer
Dla grupy kurs6w zaznaczykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 4
w tym liczba punktéw odpowiadgia i 2
zajeciom o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom wymagajcym 1 2
bezpdredniego kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_WO01, K1AIR_WO02, K1IAIR_WO03, K1AIR_WO05, K1IAIR_W6K1AIR_ W12,
K1AIR_ W21, K1AIR_ W23,
K1AIR_UO02, K1AIR_UO3, K1AIR_U04,K1AIR_U22, K1IAIRU24, K1AIR_ U25

\

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o budowie i wlasimtach podstawowych uktadach regulacji klasyczregrip- i
wieloobwodowych).

C2. Nabycie wiedzy o metodach i ngalziach wspomagagych projektowanie uktaddw regulacji
C3. Nabycie umiegfnoici badania i oceny stabiléad i jakosci uktadéw regulacii.

C4. Nabycie umiefnoici projektowania podstawowych uktadow regulaciji.

C5. Nabycie umigjnasci prowadzenia badasymulacyjnych prostych i zilonych uktadéw regulacj

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rigmtjigce kompetencje:
Z zakresu wiedzy: Zna zasady konstrukcji, identyfilacji oraz badania modeli obiektow
dynamicznych i uktadow regulacji cagtej. Potrafi zaprojektowaé uktad regulacji z optymalnym
doborem regulatora.
PEK_WO01 - zna budayy zastosowanie i klasyfikacpodstawowych uktadéw regulacji klasycznej.
PEK_WO02 - zna irynierskie metody doboru nastaw regulatoréaglsich.
PEK W03 - zna bezpednie i uniwersalne wskaiki jakosci regulaciji.

1



PEK_WO04 - zna zasady wybranych metod projektowakiadow regulacji na podstawie poémia
biegundw, odpowiedzi skokowych i charakterystykstatliwosciowych.

PEK_ W05 - zna zasady i sposoby symulacyjnego badamieny uktadéw regulaciji.

PEK_WO06 — ma wiedzo dostpnych funkcjach wspomaggjych projektowanie.

Z zakresu umiejetnosci: Umie zaplanowa, wykonaé schemat do symulacji i przeprowad#i

podstawowe badania wtasnézi dynamicznych cagtych ukladow regulacji z zastosowanien

programéw symulacyjnych Matlab/Scilab

PEK _UO1 — potrafi wybrai wskaz& zmienne procesowe i stegag na obiekcie regulaciji.

PEK _UO02 — potrafi wybrauktad regulaciji odpowiedni do obiektu.

PEK_UO3 — umie dobtanastawy dla jednoobwodowego uktadu regulaciji.

PEK _U04 - potrafi skonstruowaschemat i napigaskrypt do symulacyjnego badania zaych
obiektow i uktadow regulacji przyzyciu pakietu Matlab i Simulink (lub Scilab).

PEK_UO05 — potrafi przeprowadzpoprawne badania symulacyjne i oégakos¢ regulacii.

PEK_UO06 — potrafi wskazgoraktyczne przyktady zastosowania poznanych uktaegulacji

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1 — ma dé@wviadczenie w prowadzeniu i dokumentacji badgmulacyjnych,
PEK K02 — mawiadoma¢ znaczenia krytycznej oceny wlasnych higda

TRESCI PROGRAMOWE

Liczba

Forma zajeé¢ — wykiad godzin

Prezentacja programu badaboratoryjnych
Wyl Zasady konstrukciji i weryfikacji modelu symulacygee 2
Wprowadzenie do konstrukcji i badania modelu pgstebiektu cieplnego.

Schemat opisggy formy i metody przeksztatae6znych modeli dynamiki

Wy2a Eksperymentalne metody identyfikacji modeli. Mod8ISO i MIMO. 1
Wy2b Analiza i identyfikacja modelu wybranego oliiek 1
Wy3a Otwarte i zamkgte uktady sterowania. Struktura i wiasooregulatora PID 1
Wy3b Wprowadzenie do badania uktadow regulacji.
Praktyka irtynierska — metody doboru nastaw @psie w urgdzeniach.
Wy4 . - 2
Schemat teoretyczny a praktyczny obwaod regulacji
Wyba Modele ztaone na przykfadzie wybranego obiektu cieplnego.
Wy5b Przegid analitycznych i graficznych sposobow opisu wtgsndynamiki. 1
Wy6a Omowienie wynikéw zrealizowanych badaymulacyjnych. 1
Wy6b Regulacja bezpgoednia i pérednia (na przyktad pogodowa). Regulacja 1

jednoobwodowa i wieloobwodowa.

Klasyfikacja uktadow regulacji.
Wy7 Teoretyczny opis jednoobwodowego uktadu regulaciji. 2
Zasady projektowania uktadow regulacji - wybor ktoy uktadu regulacii.

Zasady projektowania uktadow regulaciji — wakilii jakosci i synteza

wys8 parametryczna uktadu jednoobwodowego. 2

Wy Opis_ i badania symulacyjne uktadéw wielowymiarowychastosowanie 2
macierzy.

Wy10 Wieloobwodowe uktady regulacji — uktady z vii&icia pomocnica 2

Wyll Ukfady regulacji z wykorzystaniem modelu oltiek 2

Wy12 Przegld i poréwnanie klasycznych metod projektowania

Wy13 Zasady projektowania w przestrzeni stanow




Wyl14 Przegld narzdzi wspomagajcych w Matlabie, Scilabie i innych 2
Podsumowanie — klasyczne uktady regulaciji, blokkftjonalne regulatora,
Wyl15 ) . 2
zasady metod projektowania
Suma godzin 30
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjn 2
Konstrukcja i weryfikacja prostego modelu odbiomitiepta
La2 Grupowanie i parametryzowanie elementéw schematu. 5
Odpowiedzi czasowe i charakterystyki statyczne rinde
La3 Zastosowanie podstawowych metod identyfikacji model 2
La4 Uktady regulacji temperatury ze sterowaniem liniowiynieliniowym 2
La5 Inzynierskie metody doboru nastaw. Ocena §ako 2
La6 Przygotowanie modelirddta ciepta. Konstrukcja modelu ztmego — odbiornik 2
ciepta zezrodiem.
La7 Regulacja bezgoednia i pérednia (np.pogodowa) 2
La8 Zastosowanie blokow nieliniowych w uktadach regjileiggtej 2
La9 Uklady realizujce funkcg ograniczenia catkowania. Projekt stoadcze i
oceny dziatania blokéw nasycenia i funkcji ograreitia catkowania. 2
Lal0-11 | Zastosowanie nagdzi wspomagajcych projektowanie w Matlabie (Scilabie) 4
Lal2-13 | Model ztazonego obiektu 4
Lal4 Regulacja centralna i lokalna 2
Lals Wspotdziatanie uktadéw regulacii 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wiasna — przygotowaniedadczen laboratoryjnych, opracowanie sprawoida
N5. Praca wltasna — samodzielne studia i przygoteadmegzaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia Numer efektu ksztatcenial
(na koniec semestru)

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

Sprawozdania éwiczea

F1 PEK_UO1 + PEK_UO5 :
— — laboratoryjnych
PEK_WO01 + PEK_WO06 , ,
F2 PEK_U06 Kolokwium pisemne z wyktadu
F3 PEK_WO1 + PEK_W06 Egzamin pisemn
PEK_U06 9 P y

P =0,5*F1 + 0,5*F3 pod warunkieme F1>=3,0 i F2>=3,0

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Franklin G.F. i in.Feedback control of dynamic systefsarson, 2010
[2] Astrom K., Hagglund T.RPID controllers: theory, design, and tuningA, 1995
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[3] Astrom K., Hagglund T.Advanced PID controlSA 2006

[4] Karnopp D.C. i in.System dynamics. Modeling, simulation, and comtfohechatronics systems|
John Wiley & Sons, 2012

[5] Halawa J.Symulacja i komputerowe projektowanie dynamiki dié¥a sterowaniaQficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2007

[6] Findeisen W.; Technika regulacji automatyczi®yN Warszawa 1978

[7] Kurman K.J.; Teoria regulacji; WNT Warszawa 597

[8] Amborski K., Marusak A.; Teoria sterowaniatwiczeniach, PWN Warszawa 1978

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] Czemplik A.,Modele dynamiki uktadéw fizycznych dlayimieréw, WNT, Warszawa 2008

[2] Halawa J.Symulacja i komputerowe projektowanie dynamiki dd¥a sterowaniaQficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2007

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI_E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Anna Czemplik, 71 320 32 85; anna.czemplik@ pwr.vgloc

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Komputerowo wspomagane projektowanie systeméw sten@nia
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztalcenia Tresci narzdzia
4 _ X przed-
ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku mioty | Programowe dydakty-
studidéw i specjalni cznego
Wy3a,Wy7,
PEK_W01 S1ARK_ W01 C1 Wy10-13 12,5
PEK_W02 S1ARK W01 C2 Wy2a, Wy4 12,5
PEK_W03 S1ARK W01 C3 Wy8 12,5
PEK_W04 S1ARK_ W01 C1,C4| Wy5b,Wyl4 1,25
Wy1l,Wy2b,Wy
PEK_WO05 S1ARK_ W01 Cc4 5a,Wy6a,Wy6h 12,5
PEK_WO06 S1ARK W01 C5 Wy9,Wy14 1,25
Wy7,Wy10
PEK_UO01 SIARK_UO1 C5 La4,La7, 12,4
Lal4,Lalb
PEK_U02 S1ARK_UO1 ca W7 1,2,4
— — Lal0,Lall o
Wy4,Wy8
PEK_UO03 S1ARK UO1 C3,C4 LadLa7 Lald 1,24
PEK_U04 S1ARK _UO1 C5 Lal+Lal5 12,4
PEK_UO05 S1ARK UO1 C3 Lal+Lal5 12,4
Wy3b,Wy6b
PEK_U06 S1ARK UO1 C4 Ladla7 Lald 12,4
PEK_KO01 C5 Lal+Lal5 12,4
PEK_KO02 C5 Lal+Lal5 12,4




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim: Sieciowe systemy operacyjne
Nazwa w jezyku angielskim: Network Operating Systems
Kierunek studiow (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnai¢ : Komputerowe Systemy Zaradzania Procesami Produkcyjnymi

Stopien studiow i forma: | / stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu ARES302
Grupa kurséw TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariunt
Liczba godzin zai¢ 15 15
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 30 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na|
na ocen ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
w tym liczba punktéw 1
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS 1 1
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie wiedzy o podstawowych architekturachesydw operacyjnych.
C2 Nabycie wiedzy o metodach tworzenia procesdwbatach procesu ich ustawianiu i
testowaniu.
C3 Nabycie wiedzy o komunikacji przez pliki, metodalos¢pu do plikow, blokowaniu
plikdw
C4 Nabycie wiedzy o komunikacji gdzy procesowej poprzegdza nienazwane, kolejki
FIFO, kolejki komunikatow
C5 Nabycie wiedzy o komunikacji procesow poprzemigé dzielory, synchronizaciji
poprzez semafory POSIX
C6 Nabycie wiedzy o podstawowych protokotach siegith, adresowaniu w sieci,
Protokotach IP, ARP, UDP, TCP
C7 Nabycie wiedzy o tworzeniu aplikacji rozproszomgkitadajcych z proceséw
komunikujcych poprzez interfejs gniazdek (komunikaty UDPnkimikacja
pohczeniowa TCP).
C8 Nabycie wiedzy o strukturze systemu WWW, podatdwpzyka HTML, protokole




HTTP, serwerach WWW, dokumentach statycznytymamicznych i aktywnych,
aplikacjach internetowych.

C9 Nabycie wiedzy o tworzeniu aplikacji rozproszomyga pomog zdalnego
wywotywanie procedur RPC.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 Zna podstawowe architektury operacyjnyich ustugi
PEK_WO02 Rozumie funkcje procesu, zna strukaplikacji sktadajcych s¢ z wielu
komunikagych sé proceséw
PEK_WO03 Rozumie abstrakgpliku, metody dospu do pliku, atrybuty, blokowanie.
PEK_WO04 Zna mechanizmy lokalnej komunikacjedryprocesowej takie jakkéza
nienazwanggcka nazwane, kolejki komunikatow
PEK _WO05 Zna mechanizmy synchronizacji procesdtetmk semafory , komunikagj
przez pagdidzielory
PEK_ W06 Zna stos protokotéw TCP/IP, adresowaniéewi,sprotokoty IP, ARP, TCP
PEK W07 Zna mechanizmy komunikacji sieciowej i ifégs gniazdek komunikagj
bezpgtzeniovy UDP i pohczeniovg TCP.
PEK_WO08 Zna architektgrsystemu WWW, podstawgzyka HTML, dokumenty statyczne,
dynamiczne, aktywne, rozumiekizja przegidarki i serwera WWW.
PEK_WO09 Zna metodologitworzenia aplikacji rozproszonych dziaj@ych w oparciu o
technologizdalnego wywotywania procedur RPC

Z zakresu umietnosci:

PEK_UO01 Umie tworzg wspotbiene i rownolegte procesy i postugiwaic ich atrybutami.

PEK _UOQ2 Potrafi utworzyaplikacg sktadajca sic z wielu wykonywanych wspétbiaie i
réwnolegle proceséw gdzie prodesyunikup sie przez wspadlne pliki

PEK_UO03 Potrafi utworzyaplikacg sktadagca sic z wielu wykonywanych wspothiaie i
réwnolegle proceséw gdzie prodemyunikup Sie przez §cza nienazwanegdza
nazwane i kolejki komunikatéw.

PEK UO04 Potrafi utworzyaplikacg wspotbiezng gdzie procesy komunikalsie poprzez
pamgt dzielory i synchronizyy za pomog semaforow.

PEK UO5 Potrafi utworzyaplikacg rozproszon gdzie procesy komunikaijsie poprzez
interfejs gniazdek, komunikaty BDkomunikaat bezpodczeniovg TCP. Potrafi
utworzyserwer wspotbiany i aplikacje klient serwer.

PEK_UO06 Potrafi napigaprost, aplikacg WWW skiadagca sie z dokumentu HTML i
programu po stronie serwera.

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK K01 Jesftwiadomy tegaze aby wspolpracage ze solp osoby tworzyly sprawnie
dziatary zespo6t musgsie one komunikowéi synchronizowa swe dziatanie.




TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zajeé¢ - wyktad godzin
Wyl Architektury systeméw operacyjnych, system sceiatralany, sieciowy, 1
rozproszony. Ustugi systemu operacyjnego.
Wy?2 Procesy - tworzenie atrybuty, deazenie, synchronizacja zatczenia 2
Wy3 Pliki, metody dospu, atrybuty, komunikacja przez pliki, blokady ik 1
Wy3 Komunikacja przeztza nienazwane i nazwane, funkcja select
Wy4 Kolejki komunikatéw POSIX 1
Wy4 Synchronizacja proceséw, semafory POSIX, kokagja przez panaé dzielory 1
Wy5 Rodzina protokotéw TCP/IP, model warstwowy, odwzeaaie adresow,
protokot ARP i RARP, protokdét IP, protokét TCP
W Komunikacja sieciowa poprzez gniazdka, adresowarseci , komunikacja
y5 b - 1
ezpohczeniowa UDP
Wy6 Komunikacja patczeniowa TCP, serwer wspotbigy 1
Wy6 Aplikacje sieciowe, demon sieciowy inetd, architektsystemu WWW 1
Wy7 Podstawy ¢zyka HTML, dokumenty statyczne, dynamiczne, aktywne 1
Wy7, Protokdt HTTP, standard CGI, budowa praeligirki, budowa serwera WWW 2
Wy8
Wy8 Zdalne wywotywanie procedur RPC jako naizie tworzenia aplikaciji 1
rozproszonych
SUMA GODZIN 15
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyyMprowadzenie. 1
Postugiwanie si systemem Linux, postugiwanigsiarzdzi ami do edycji,
kompilacji i uruchamiania programoéw
La2 Tworzenie proceséw, Kozenie procesow, atrybuty proceséw, przeksztalceniel 2
procesu w inny proces.
La3 Komunikacja procesow poprzez wspélne plikigbemn zaradca / wykonawca 2
La4 Komunikacja procesow poprzerzia nienazwane i kolejki FIFO, problem 1
zarzdca / wykonawca.
La4 Komunikacja procesow poprzez kolejki komunikat®dOSIX, problem zagrca / 1
wykonawca, problem producenta / konsumenta.
La5 Aplikacje komunikujce s¢ przez pami¢ dzielory, synchronizacja poprzez 2
semafory POSIX, problem producenta / konsumenta
La6 Aplikacje rozproszone, interfejs gniazdek, koikeacja bezpajczeniowa, 2
architektura serwera wspothieego
La7 Aplikacje rozproszone, interfejs gniazdek, koikeacja pojczeniowa, 2
La8 Aplikacje sieciowe WWW 2
Suma godzin 15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojekdt

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowanieddgczen laboratoryjnych

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@admegzaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu ksztatcenia Sposbb ocenygrsicia efektu
(w trakcie semestru), | ksztatcenia

— podsumowaujca (na
koniec semestru)

U

F1 PEK_UO01+ PEK_UO06 Odpowiedzi ustne,

obserwacja wykonywaniéviczea
F2 PEK_WO01+ PEK_WO09 Obecnd¢ i aktywndi¢ na wyktadach
F3 PEK W01+ PEK_WO09 Kolokwium pisemne

P =0,25*F1 + 0,15*F2 + 0,6*F3
Konieczne jest uzyskanie oceny pozytywnej zdeg formy zagc

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] K. Haviland, D. Gray, B. Salama; UNIX Programowasystemowe, RM Warszawa 19

[2] Mark Mitchell, Jefrey Oldham, Alex Samuel, LINUXdgramowanie dla zaawansowanych
RM 2002.

[3] Douglas Commer, Sieci komputerowe i intersieci, WINarszawa 1999.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:
[1] Aleksandra Tomaszewska, Tworzenie stron WWW, Heiohl

09.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Drinz. Jedrzej Utasiewicz  jedrzej.ulasiewicz@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Sieciowe systemy operacyjne

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

| SPECJALNGCI
Komputerowe Systemy Zaradzania Procesami Produkcyjnymi
Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dq Cele Tresci Numer
efekt efektoéw ksztalcenia zdefiniowanych | przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztatcenia | dla kierunku studiéw i specjalncsci (o dydaktycznego***
ile dotyczy)**
PEK_WO01 S1ARS W02 Ci1 w1 N1, N3, N5
PEK_WO02 S1ARS W02 Cc2 W2 N1, N3, N5
PEK_W03 S1ARS W02 C3 W3 N1, N3, N5
PEK_W04 S1ARS W02 C4 wW3,w4 N1, N3, N5
PEK_WO05 S1ARS W02 C5 w4 N1, N3, N5
PEK_WO06 S1ARS W02 C6 W5 N1, N3, N5
PEK_WO07 S1ARS W02 c7 W6 N1, N3, N5
PEK_W08 S1ARS W02 C8 W7 N1, N3, N5
PEK_W09 S1ARS W02 C9 w8 N1, N3, N5
PEK_UO1 S1ARS U2 Cc2 Lal,La2 N1,N2,N4
PEK_UO02 S1ARS U2 C3 La3 N1,N2,N4
PEK_UO03 S1ARS U2 C4, Lad N1,N2,N4
PEK_U04 S1ARS U2 C5 La5 N1,N2,N4
PEK_UO05 S1ARS U2 C7 La6,La7 N1,N2,N4
PEK_UO06 S1ARS U2 C8 La8, N1,N2,N4
PEK_KO1 S1ARS W02 C1,C2 Lal-La8 N1,N2,N3,N4,N5

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalfmowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyze]




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim Protokoty transmisji cyfrowej
Nazwa w jzyku angielskim Digital transmission protocols
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka i robotyka
Specjalna¢ (jesli dotyczy): Komputerowe sieci sterowania
Stopien studidéw i forma: | stopien, stacjonarna

m

Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu ARES403
Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariu
Liczba godzin zaj¢ 15 30
zorganizowanych w Uczeln
(zzV)
Liczba godzin catkowitego 45 75
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na
na ocegn ocerg

Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3

w tym liczba punktow 1
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

N—

w tym liczba punktéw ECTS 1 1
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. Znajoma¢ podstawowych uktadow cyfrowych
2. Znajomd¢ podstawowej arytmetyki komputerow
3. Podstawowe umignosci programowania i znajondé jezyka C.

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie wiedzy o technikach i metodach stosgalanv cyfrowej komunikaciji.
C2. Zrozumienie technologii stosowanych w przemysgith protokotach transmisji.
C3. Nabycie umigjnasci wyboru interfejsu/protokotu w zateosci od ogranicze zadania.
C4. Nabycie umigjnaosci implementowania wybranych protokotéw wymiany getm
C5. Nabycie umiejnosci wyszukiwania istotnej informacji w specyfikachatechnicznych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 Zna wybrane metody transmisji sygnatowayfrch.
PEK_WO02 Zna podstawowe interfejsy cyfrowe.
PEK W03 Zna podstawy implementacji wybranych protow transmisji cyfrowej.

Z zakresu umiegnosci:

PEK_UO1 Potrafi wybrawtasciwy protokét do komunikacji midzy urzdzeniami.
PEK _UO02 Potrafi zaimplementowarotokot komunikacyjny.

PEK_UO5 Potrafi wyszulaistotne informacje odriaie interfejsu cyfrowego.

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1 Umiegtnos¢ pracy z zespole.
PEK_KO02 Rozumie koniecz§é samodzielnego ksztatcenia i stosowania zdobyteginy i

umiejetnosci.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Wyl | Wprowadzenie do cfrowych protokotow transmisiji. 2
Wy2 Cyfrowa modulacja, kody kanatowe. 2
Wy3 Mate interfejsy (12C, SPI, itp.) 2
Wy4 UART i interfejsy RS232/422/485 2
Wy5 Kody korekcyjne i detekcyjne w transmisji cyire). 2
Wy6 Interfejs USB 2
Wy7 Protokoty bezprzewodowe 2
Wy8 Kolokwium 1
Suma godzin 15
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin
Lal Szkolenie BHP. Sprawy organizacyjne. Wprowaizen 2
La2 Implementacja wybranych matych protokotow 8
La3 Implementacjatza szeregowego z wykorzystaniem przérwa 4
La4 Projekt wasnego protokotu komunikacyjnego 2
La5 Implementacja zdefiniowanego protokotu 6
La6 Implementacja protokotu z kolizflanych 6
La7 Podsumowanie i ocena 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Projekt laboratoryjny

N3. Konsultacje

N4.Praca wiasna — przygotowanie do projektu lalooyatego

N5. Praca wtasna — samodzielne studia i przygot@adm kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA




Oceny (F — formupca | Numer efektu ksztatcenia Sposob ocenyaisiccia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru),
P — podsumowgygfa

(na koniec semestru)

F1 PEK_UO1+ PEK_U03 | Odpowiedzi ustne, obserwacja wykonywaniz
PEK_KO1+ PEK_KO02 | ¢wiczeh, ocena realizacji zadania
PEK_WO03
F2 PEK_WO01+ PEK_WO02 | Kolokwium pisemne

P=03F2+0.7F1

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] A. Dgbrowski, P. Dymarski (red.Podstawy transmisji cyfrowepficyna Wydawnicza
PW, 2004.

[2] W. Mielczarek,Szeregowe interfejsy cyfromdelion, 1994
[3] Rumsay, J. Watkinsomigital Interfaces Handbogkelsevier, 2004.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] http://www.maxim-ic.com/
[2] http://www.ti.com/
[3] http://www.interfacebus.com/

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Artur Chor gzyczewski, artur.chorazyczewski@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Interfejsy komputerowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Elektronika
| SPECJALNGSCI Zastosowania irkynierii komputerowej w technice EZI)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kjerunku studiéw i specjalnasci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 S1ARK_WO03 C1 Lecl, Lec 2, Leg N1, N5
5
PEK_W02 S1ARK_WO03 Cc2 Lec 3, Lec 4, Leg N1, N5
6, Lec 7
PEK_WO03 S1ARK_WO03 C4 La2+ La8 N2, N3, N4
PEK_UO1 S1ARK _UO03 C3 Lec 2+ Lec 4, N1, N5
Lec 6+7
PEK_UO2 S1ARK_UO3 C4 La2+ La8 N2, N3, N4, N5
PEK_UO03 S1ARK UO03 C5 Lec 3+6, N1, N2, N3, N4,N5
La2+ La7
PEK_KO1, K1 K04 C1,C2,C5 Lec I+ Lec 8 | N1, N2, N3, N4, N5
PEK_KO02 La4+-La6

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia




Zat. nr 4 o ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim  Zaawansowane metody programowania
Nazwa w ¢zyku angielskimAdvanced programming methods
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka
Specjalnéc: Komputerowe systemy zargdzania procesami
przemystowymi (ARS)
Stopier studidéw i forma: | stopien, stacjonarny
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES304
Grupa kursow: TAK
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai¢
zorganizowanych w Uczeln 15 30
(ZZV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na
ocerg
Dla grupy kursow zaznacey X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 4
w tym liczba punktow|
odpowiadaica zagciom 2
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 2

wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. S1ARS W04

\

CELE PRZEDMIOTU
C1l. Zna ide podefcia obiektowego
C2. Zna zastosowania poglgp obiektowego w rinych dyscyplinach
C3. Zna metodologiprogramowania obiektowego
C4. Potrafi tworzy programy zorientowane obiektowo w takiehykach jak C++ , C#, Java




Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 Zna potrafi obfmiac filozofi¢ podejcia obiektowego

PEK W02 Zna podégie obiektowe jako sposGb pojmowania otagzej rzeczywistéci
PEK W03 Zna podstawy agnierii i metodologii programowania obiektowego
PEK_W04  Zna podstawowe nadzia obiektowo zorientowaneggzika programowania
na przyktadziegzyka C++

PEK_WO05 Zna podstawyzyka Java

PEK W06 Zna podstawyjiyka C#

PEK_WO07  Zna korzici wynikajace z tworzenia programéw obiektowych

Z zakresu umienosci:

PEK_UO1 Potrafi samodzielnie formutoivauzywa¢ technolog budowy programoéw

PEK_UO02 Potrafi wykonywai tworzy¢ fragmenty kodu pozwalgge na aktywowanie

PEK_UO03 Potrafi wykonywai tworzy¢ fragmenty kodu zawiergge samodzielnie

PEK _U04 Potrafi wyjgni¢ podstawy zargdzania projektami

PEK_UO05 Potrafi stosowanarzdzia wspomagagego programowanie zorientowane
obiektowo w wybranynsrodowisku.

Z zakresu kompetenciji:

PEK KO1 Potrafi m§le¢ i dziata kreatywnie

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

obliczeniowych zorientowanych obiektowo
konstruktorow i destruktoréw zarowno w klasach aych jak i pochodnych

opracowane funkcje polimorficzne, operatory przamne, iteratory, interfejsy
etc.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wykiad Liczba godzin
Wkl Wprowadzenie do wybranychzykow wysokiego poziomu: Java, C#, 2
YKL Cet, Wybranegzyki i srodowiska programowania
Wyk2 | Szablony, generyki a programowanie obiektowe 2
Wyk3 | Kontenery, iteratory, algorytmy 2
Strumienie, przetwarzanieneuchow, wyraenia regularne,
Wyk4 . : . 2
wyszukiwanie wzorcow
WVKS Obstuga wyjtkdw. Procesy i wtki. Komunikacja i synchronizacja 2
YKo 2 ada. Wspotbienaose, procesy i witki
WVKG Wzorce projektowe. Uruchamianie programow. Testogvan 5
y oprogramowania
Omowienie bibliotek interfejsu graficznegaytkownika,
Wyk7 : . A 2
multimedialnych i sieciowych
Inne zastosowania podeja obiektowego: zagrizanie projektami,
Wyk8 1
bazy danych, etc.
Suma godzin 15




Forma zajeé — laboratorium Liczba godzin
Lal Zapoznanie sizesrodowiskiem programistycznym. Realizacja prostego >
programu z gyciem podejcia strukturalnego
La2 Realizacja wskazanego przez prowgdzio prostego programu w C++ z 4
wykorzystaniem filozofii podégia obiektowego
La3 Indywidualny program wegyku C++ uzgodniony z prowagizym 4
La4 Realizacja wskazanego przez prowg@mo prostego programu w C# 4
La5 Realizacja wskazanego przez prowgdgio prostego programu ezyku
Java
La6 Indywidualny program wegyku C# uzgodniony z prowagizym
La7 Indywidualny program wegyku Java uzgodniony z prowagym 6
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Rzutnik, tablica
N2. Stanowisko komputerow&odowisko programistyczne IDE, MS Visual Studiokiea
aplikacji biurowych

N3. Konsultacje
N4. Praca wiasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA
Oceny (F — formupca | Numer efektu Sposo6b oceny aginiccia efektu ksztatcenia

(w trakcie semestru), B ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

PEK_WO01- . .
F1 PEK_WO07 Aktywnos¢ na wykladach, ocena z egzamin
F2 PEK_UO1- Aktywnos¢ na zagciach laboratoryjnych
PEK _UO08 prezentacja opracowanej aplikaciji

P=0.6*F1+0.4*F2 (pod warunkiem zaliczerabhdratorium)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Grebosz J., Symfonia C++ standard. Programowanigzykjy C++ orientowane
obiektowo, Krakow, Oficyna Kallimach, 2005.

[2] Stroustrup B.,g¢kyk C++, Warszawa, WNT, 2004.

[3] Eckel, B.Thinking in Java, Wydawnictwo Helion, 2006

[4] Hejlsberg A., Torgersen M., Wiltamuth S., GoldeXzyk C#. Programowanie.
Wydanie 1, Microsoft .NET Development Series

[5] Kisilewicz J., ézyk C++. Programowanie obiektowe, Wroctaw, Oficygdawnicza
Politechniki Wroctawskiej, 2005.

[6] Martin F., UML w kropelce, Warszawa, Oficyna Wydaeaa LTP, 2005.
[7] Martin J., Odell J.J., Podstawy metod obiektowyiNT, 1997

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Jerzy Kotowski (jerzy.kotowski@pwr.wroc.pl)

u



MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Zaawansowane metody programowania

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU

Automatyka i Robotyka

| SPECJALNGCI
Komputerowe systemy zadzania procesami przemystowymi (ARS)
Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztaicenia | kierunku studiéw i specjalndici (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**

PEK_WO01 S1ARS W04 Ci1 Wyk1,2 N1, N3, N4
PEK_W02 S1ARS W04 Ci1 Wyk2,8 N1, N3, N4
PEK_WO03 S1ARS_WO04 C2 Wyk1,3,7 N1, N3, N4
PEK_W04 S1ARS W04 C4 Wyk4,5 N1, N3, N4
PEK_WO05 S1ARS_WO04 C4 Wyk1,8 N1, N3, N4
PEK_WO06 S1ARS W04 C4 Wyk1,8 N1, N3, N4
PEK_WO07 S1ARS W04 C3 Wyk5,6 N1, N3, N4
PEK_UO01 S1ARS U5 C4 Lal-La7 N2
PEK_UO02 S1ARS U5 C3 Lal-La7 N2
PEK_UO03 S1ARS U5 C34 Lal-La7 N2
PEK_U04 S1ARS U5 Ci1 Lal-La7 N2
PEK_U05 S1ARS U5 C3 Lal-La7 N2
PEK_KO01 S1ARS KO1 Cil Wyk1-Wyk8 N2, N3, N4

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia

*** - 7 tabel

I powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Projekt zespotowy
Nazwa w jzyku angielskim: Team project
Kierunek studiéow: Automatyka i robotyka
Specjalnaé: Komputerowe sieci sterowania
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: ARES405
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 60
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 150
(CNPS)

. : Zaliczenie
Forma zaliczenia

na oceg

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 5
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 5
o charakterze praktycznym (P
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 3

wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_W17,
K1AIR W25,
K1AIR_U186,
K1AIR_U26

\

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie umiejtnosci wykonania przydzielonych zaflanzynierskich w ramach realizacji
ztozonego zadania #tynierskiego
C2 Zdobycie déwiadczenia w pracy zespotowej, w tym umtapsci planowania i
harmonogramowania, komunikacji wextrz-zespotowej, petnienia roli cztonka zespohdb
lidera, maliwos¢ wykazania s kreatywndcia, otwartécia na innowacyjne podggie do
realizacji celu oraz zorientowaniem na sukces Zaspo




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu umiejetnosci:
PEK_UO1 potrafi wykonézadania w ramach realizacji zemego projektu izynierskiego
PEK_UO02 umie zastosowaasady zakglzania projektem do realizacji ztanego projektu
inzynierskiego
PEK_UO03 umie opracowalokumentagj techniczg projektu

Z zakresu kompetenciji:
PEK _KO1 potrafi wspotpracowtaz zespotem, wykazujeesswiadomaciag swojej roli w projekcie ora
dbatciciag o terminovg realizacg powierzonych zada

N

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - projekt Liczba godzin

Ustalenie tematu i celu projektu (np. system akajiayanych, system
sterowania, projekt uggzen dla systemow akwizycji danych lub

Prl sterowania). Przydziat rél w projekcie, ety przydziat zadado 4
wykonania, wybor lidera zespotu

Pro Zapoznanie iz obszarem problemowym projektu. Praegtozwihzan w 4
obszarze problemu — analiza metod i stosowa#rgadtkoéw technicznych.
Analiza wymaga uzytkownika, hcznie z analig ekonomiczg skutkow

Pr3 implementacji projektu. Opracowanie za#o projektowych. Ustalenie 8

wstepnego harmonogramu dziataraz zasad komunikacji wewatnz-
zespotowej i z prowadzym

Analiza ryzyk w projekcie, ustalenie scenariuamaryjnych i sposobéw
monitorowania ryzyka. Zaplanowanie zasad gdzania jakécia w

Pr4 | projekcie, opracowanie procedur kontrolowania jgkdJstalenie zasad 4
odbioru wynikéw poszczegoélnych etapow projektu arazad
dokumentowania etapow

Realizacja indywidualnych zadl@rojektowych wg harmonogramu realizacji

PrS | etapu projektu 12
Pré6 | Podsumowanie | etapu projektu 4
Pr7 Realizacja indywidualnych zadg@rojektowych wg harmonogramu realizacji 12

[l etapu projektu

Prezentacja efektow wykonanego projektu, dyskusjhlpmowa, ocena
Pr8 | elementow wykonanego projektu przez proveaego. Weryfikacja projektu. 8
Ustalenie ewentualnych zmian

Pr9 | Przedstawienie ostatecznej dokumentacji projekiiormie pisemnej 4

Suma godzin 60

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna
N2. Dyskusja problemowa

N3. Konsultacje

N4. Praca wtasna




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formujca (w
trakcie semestru), P —
podsumowujca (na
koniec semestru)

Numer efektu
ksztalcenia

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

Ocena prezentacji kolejnych etapow projektu

PEK_UO1 oraz umiegtnosci pracy w zespole:
F1 PEK _U02 przestrzegania harmonogramu, aktygéne
PEK_ KO01 zespole, umietnos¢ zastosowania zasad
zarzdzania projektem
E2 PEK_U03 Ocena jakéci wykonanego projektu oraz

dokumentacji projektowej

P=0.4*F1+0.6*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Praca zbiorowa, A Guide to the Project Managemeuly®f Knowledge (PMBOK Guide),
wydanie polskie, 2009
[2] Praca zbiorowa, Zagdzanie projektem informatycznym - model najlepszyciktyk, IFC
Press, Krakow 2003
[3] Robertson J., Robertson S., (1999), Petna analstaraowa, WNT Warszawa, 2003
[4] Dennis A., Wixam B.H., System Analysis, Design,dbtiiley & Sons, 2003

LITERATURA UZUPEXNIAJ ACA:

[5] Pozycje literaturowe dotygze wybranych urgzen i technologii

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI  E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr inz. Zbigniew Zajda, zbigniew.zajda@ pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt zespotowy
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka
| SPECJALNGCI Komputerowe sieci sterowania

Przedmiotow Odniesienie przedmiotowego efektu do Numer
y efektow ksztatcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt . o . T Cele przedmiotu narzedzia
K . kierunku studiéw i specjalnasci (o ile programowe
sztatcenia dydaktycznego
dotyczy)
PEK UO1 S1ARK_U09 C1l Prl—Pr8 N1, N2, N3, N4
PEK _U02 S1ARK_U09 C1l Pr1-Pr4 N1, N2, N3
PEK _UO03 S1ARK_U09 C1l Pro N2, N3, N4
PEK K01 S1ARK_K02 C2 Pri1-Pr8 N2, N3, N4




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDzIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim:  Badania operacyjne w automatycerobotyce
Nazwa w jgzyku angielskim: Operational Research in Automationand Robotics

Specjalnaé: Komputerowe systemypizadzania procesami
przemystowymi (ARS)

Kierunek studiéw: Automatyka i rolotyka

Stopien studiow i forma: | stopiai, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: Obowgzkowy

Kod przedmiotu: ARES307

Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium) Projekt Seminarium

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 15

w Uczelni (ZzZU)

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 30

studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na
ocerg

Dla grupy kurs6w zaznacékurs X

koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3

Liczba punktow odpowiadaga zagciom 0

o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadaia
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 2 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

MAP1140, MAP1148, MAP1149, MAP1150, ARES3IMEWO001, ETEWO007

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy dotyecej problematyki badaoperacyjnych w automatyce i robotyce.
C2. Nabycie wiedzy z zakresu modelowania zagadoptymalizacji dyskretnej przyzyciu
elementow teorii grafow.

C3. Nabycie umiggnosci projektowania algorytméw rozgzywania wybranych zagadmie
dziedziny optymalizacji dyskretnej.

C4. Nabycie wiedzy dotygzej zastosowabada operacyjnych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - posiada wieglzlotyczica problemow badaoperacyjnych.

PEK W02 - posiada wiedz dotyczaca metod modelowania grafowego zagadnidada
operacyjnych.

PEK_WO03 - posiada wieg-lotyczica doktadnych i przybfionych metod rozvgzywania problemow
optymalizacji dyskretnej.

<




PEK_WO04 - posiada wiegzdotyczaca metod pomiaru jakai algorytméw rozwazywania NP
trudnych zagadnieoptymalizacyjnych (Bid wzgkdny, bezwzgldny, zbignos¢).

Z zakresu umiejnosci:

PEK _UO01 — umie skonstruowanodel matematyczny zagadnienia optymalizacyjnego

PEK _U02 — umie zaimplementowalgorytmy wyznaczania najkrotszyétiezek w grafach z jednyr
zrédiem

PEK _U03 — umie zaimplementowaalgorytmy wyznaczania najkrétszycftiezek w grafach
pomiedzy wszystkimi parami wierzchotkéw,

PEK_UO4 - umie zaimplementowaalgorytm wyznaczania maksymalnego przeptywu w isiec
przeptywowej,

=

z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK K01 — maswiadoma¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytycznej
analizy
PEK_KO02 — rozumie koniecz&é samoksztalcenia oraz rozwijania zdakciodo samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i umtepsci,

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé — wykiad ;:;:ii
Wyl Przegld zagadni# bada operacyjnych w automatyce. 2
Wy2 Zarzgdzania przedsivzieciami - czynnéci krytyczne sciezka krytyczna, 2
model CPM, PERT.
Wy3 Grafowe modele zagadnigv automatyce. 2
Wy4 Algorytmy optymalizacji na grafach. 2
Wy5 Algorytmy szukania drég w grafach acyklicznyechdodatnich wagach. 2
Wy6 Algorytmy szukania drég w dowolnych grafachawdtnich wagach. 2
Wy7 Algorytmy szukania drég w dowolnych grafachawsinych wagach. 2
Wy8 Minimalnokosztowe drzewa rozpinag. 2
Wy9 Algorytmy wyznaczania maksymalnego przeptywsiaciach przeptywowych 2
Wy10 Kolorowanie grafu, podziat zbioru. 2
Wyll Zagadnienie chskiego listonosza. 2
Wy12 Zagadnienie komiwojara. 2
Wy13 Zagadnienie przydziatu. 2
Wyl4 Zastosowania bafl@peracyjnych w praktyce gnierskie;. 2
Wy15 Grafowe modelowanie probleméw szeregowaniarzad 2
Suma godzin 30
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjnptaifadzenie. 2
La2 Implementacja oraz badania symulacyjne wybranydorgtmow grafowych: 8
Bellmana-Forda, Dijkstry, Warshalla-Floyda, Johrason
La3 Implementacja i badania symulacyjne algorytmu wgzaaia maksymalnego 5
przeptywu w sieci opartego na metodzie Forda-Fslxea
Suma godzin 15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Cwiczenia laboratoryjne
Konsultacje

arwDOE

Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

Praca whasha — przygotowanie @eiczen laboratoryjnych
Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowami@tbkwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia
(na koniec semestru)

Numer efektu ksztatcenia

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

F1

PEK_UO1+ PEK_UO05
PEK_KO01+ PEK_KO02

Odpowiedzi ustne,
obserwacja wykonywaniéwiczen,
pisemne sprawozdaniawiczen,

F2

PEK_WO1+ PEK_WO04

Kolokwium pisemne

P =0,4*F1 + 0,6*F2; F1>2; F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Thomas H. Cormen, Charles E. Leiserson, RohaKlivest, Clifford Stein,
Wprowadzenie do algorytméw, Wyd. PWN, Warszawa 2012

[2] M. Systo, N. Deo, J. Kowalik. Algorytmy optymaécji dyskretnej, Wyd. PWN, W-wa.
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] W. Lipski. Kombinatoryka dla programistow, WNWV-wa.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wojciech Baejko, 71 320 29 61; wojciech.bozejko@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

E-media

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia rzed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku prz programowe| dydakty-
studiéw i specjalnei miotu cznego
PEK_WO01, PEK_WO02, S1ARS_WO03 i i
PEK_ W03, PEK_ W04 C1-C4| Wyl-Wyl4 1,2,45
PEK_UO01, PEK_U02, S1ARS_U9 i Wyl-Wyl4,
PEK_UO03, PEK_U04 cl-ca Lal-La3 1,245




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim : automatyka budynkowa
Nazwa w jzyku angielskim : Building automation
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalnaé (jesli dotyczy): Komputerowe sieci sterowania (ARK)
Stopien studiow i forma: | stopien, forma stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu ARES408
Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 15 0 30 0 0
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 30 60
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie na
na ocerg ocere
Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X) X
Liczba punktow ECTS 3 0
w tym liczba punktow|
odpowiadajca zagciom 2

o charakterze praktycznym (P

—

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 1
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

AREKO004; AREK008; AREK017; AREK006; ARES403.

\

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu genezy i historii rogmbudynkéw inteligentnych.

C2. Nabycie wiedzy z zakresu zrmcowanych zadabudynku inteligentnego, jako
ztozonego obiektu z rozproszgmteligenci.

C3. Nabycie wiedzy z zakresu systeméw bezpigstizea w inteligentnym domu.

C4. Nabycie wiedzy z zakresu systemoOw gdrania energii zapewnienia komfortu w
inteligentnych budynkach.

C5. Nabycie wiedzy z zakresu systemow multimedigtnyinformatycznych.

C6. Nabycie wiedzy w zakresie technologii integragstemdw w budynkach
inteligentnych.

C7. Nabycie umieggnaosci projektowania automatyki budynkowej w inteligeyth
budynkach.

C8. Nabycie umiegnosci konfigurowania systemow i wdzen automatyki budynkowe;.

C9. Nabycie umiejtnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji i katgpw
firmowych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO0L1 - Ma upormdkowary wiedz i podstawy teoretyczne dotyge idei inteligentnych
budynkow.

PEK_WO02 — Zna architekteyr funkcjonalndci i wkasndaci struktur systemow automatyki
budynkowej

PEK W03 Ma wiedz dotyczca systeméw bezpiecastwa (SSWiN, KD, SAP, CCTV i
inne) w budynkach inteligerthy

PEK_WO04 — Ma wiedgz dotyczca systemow zatglzania energi(elektryczn, cieplry i
innymi), systemami technolagigmi i komfortem (HVAC) w budynkach
inteligentnych.

PEK_WO05-Ma wiedz w zakresie systemow zadzania informagj, w tym systemami
multimedialnymi i informatyczmy.

PEK_WO06- Zna ogolne zasady doboru systemow sieycip budynkiem inteligentnym w
odniesieniu do zaéa projektowych.

PEK_WO07 — Ma wiedgz dotyczica metod integracji systemow automatyki budynkowej i
systemow integgaych w budynkach inteligentnych (BMS, IBMS i inne).

PEK _WO08- Zna metodologprojektowania systemow i ich integracji w budynkac
inteligentnych.

PEK_ W09 — Rozumie zagadnienia wspotdziatania aektotv, elektronikdw, automatykow |i
informatykow na rzecz projektmia budynkow inteligentnych.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1-Potrafi zaprojektowaogolm struktue systemu automatyki budynkowej dla
zadanego obiektu budowlanego.
PEK _UO02 — Potrafi zaprojektowaintegrowag struktug systemow bezpiecastwa w
budynku inteligentnym.
PEK _UO3- Potrafi zaprojektowastruktug zarzdzania energi systemami technologicznyn
i komfortem w budynkach inteligentnym.
PEK _UO04 - Potrafi wykonapolczenia elektryczne zgodnie z ogolnymi standardaad o
zasadami BHP.
PEK __UO5 - Potrafi skonfigurow&komunikacg pomiedzy komputerem wyposanym w
program ETS4 a systemem KNX
PEK _UO06 — Potrafi konfigurowasterowniki dwietlenia w systemie KNX oraz dokonywa
modyfikacji ich parametrow w zataosci od wybranych zalgen dotyczcych
sposobu dziatania.
PEK_UO7- Potrafi zaprogramowarzadzenia systemu KNX zgodnie z zagmiami
przyjetymi w trakcie realizacji projektu.
PEK _UO08 — Potrafi rozprogramowywarzadzenia systemowe i oldla konsekwencje braku
poszczegolnych ugdzer w rozproszonym systemie sterowania.
PEK_UO09- Potrafi dobtasystem i utworz§ projekt uktadu sterowania zgodnie z
zalazeniami przygtymi w trakcie projektowania systemu automatyki ymkbwej.
PEK U110 - Potrafi utworzyodpowiedm struktue adreséw grupowych, odzwierciedjed
projektowanie zalzenia funkcjonalngéci systemu automatyki budynkowej.
PEK _U11- Potrafi dobta sparametryzowai zaprogramowaurzadzenie realizujce lokalne
sterowanie temperatuw poszczegolnych pomieszczeniach w budynku.
PEK _U12- Potrafi paczy elementarne segmenty liniowe w systemie KNX
zastosowaniem spggiet liniowych. Realizuje zadania diagnostyki systeze

—




szczegOlnym uwzgtinieniem sprawdzania adreséw fizycznychadea oraz
zahczania/wyjczania urgdzer z poziomu programu ETS.

PEK U13- Potrafi wykora konfiguracg sprztowg i programowvg centrali alarmowej
systemu sygnalizacji napadu i wiamania ( np. SATRiegra 128). Dobiera
elementy systemu alarmowego odpowiednio dozeétprojektowych.

PEK _U14- Potrafi okrdi¢, parametryzowdai programowa czujniki wartgci fizycznych
(czujniki temperatury, wilgotriei, natzenia dwietlenia, pedkosci wiatru, itp.)
stosowanych w automatyzacji budynkow.

PEK U15- Potrafi zaprojektowa i uruchomé system automatyki budynkowej |z
zastosowaniem ugdzen systemu centralnie sterowanego (np. DUPLINE).

PEK _U16— Potrafi zaprojektowai uruchomé sterowanie urgdzeniami audiowizualnego
(AV) z zastosowaniem specjalizowanego systemu {impy CRESTRON).

PEK _U17- Potrafi zaprojektowa uruchomé wizualizacg systemu automatyki budynkowej
z zastosowanie rozwaan sprztowych i programowych.

PEK U18- Potrafi okrdi¢ potrzeby wymiany informacji porulzy systemami. Potrafi
zaprogramowa interfejsy wymiany informacji oraz akwizycji dary
pomiarowych z systemow sterowania automatyldynkowy.

O =

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO1 — mawiadoma¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy,

PEK K02 — rozumie koniecz&dsamoksztatcenia oraz rozwijania zddicialo
samodzielnego stosowania @asiaj wiedzy i umigfnosci,

PEK KO3 — rozumie potrzelstosowania ogolnych zasady etyki w pracy zawodpwej
a w szczegOkub projektowania.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wykiad Liczba godzin

Geneza i idea inteligentnych budynkow. Przdglwybranych
budynkow inteligentnych pod wazaglem przeznaczenia (biurowce,
hotele, szpitale, centra kongresowe itd.). Probtgkaa zaradzania
bezpieczéstwem, energi komfortem i informagj w inteligentnym
budynku. Zagadnienia algorytmizacji i optymalizagjerowania ora
zarzdzania budynkiem inteligentnym.

N

Inteligentny budynek jako zkony obiekt z rozproszaninteligency.
Wy2 | Funkcjonalné¢ i struktura inteligentnego budynku. Systemy 1
wchodzce w skiad inteligentnego budynku. Automatyka buayma.

Zintegrowane systemy bezpieéageva w inteligentnym budynku:
Wy3 |telewizji dozorowej i monitoringu, kontroli dggu i czasu pracy
sygnalizacji napadu i wlamania, przecivpoowe i ganicze.

w

Zintegrowane systemy zadzania energi i komfortem: systemy
dystrybucji i pomiaréw energii elektrycznej, intgthtnego sterowanja
oswietleniem, sterowania eneggicieplrs, systemy klimatyzacji |i
wentylacji.

Zintegrowane systemy multimedialne i telekomunilgaey. systemy
prezentacji audiowizualnej, systemy nagiajace i rozgtoszeniowe,
systemy telewizji dystrybucyjnej 1 interaktywnej, yssemy
wideokonferencyjne, systemy aczndgci wewretrznej, systemy




informatyczne.
Integracja systemow zadzania budynkiem (IBMS). Poziomy 2
integracji. Wspoiczesne magistrale systemowe wylstyzvane W
Wy6 |automatyce budynkowej i integracji systemow w iigEhtnym
budynku. Nargdzia komputerowe wspomageg zaradzanie
inteligentnym budynkiem.
Podstawy i metodologia projektowania inteligentnegodynku. 2
W Zagadnienia bezpiecastwa systemowego w inteligentnym budynku,
y’7 . . . . o1
w tym kompatybilnéci elektromagnetycznej, redundancji zasilahia,
ochrony odgromowej i przegiiowej, ochrony danych.
Symbioza architektury, technologii i elektroniki wmteligentnym
budynku jako efekt interdyscyplinarnej realizacji ropesuy
Wy8 |projektowania. Aspekty prawne w realizacji i eksghxji 1
inteligentnych budynkéw. Aktualne trendy w rozwopteligentnych
domow, budynkoéw i miast.
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizaeyjn 2
Wprowadzenie.
La2 Przygotowanie programu ETS4 do pracy dla pbtmstalacji KNX 2
La3,La4| Sterowanie éwietleniem przez system KNX —projekt, 4
programowanie, funkcja regulacji jasieo
La5 Metodologia rozprogramowania gdzer magistralnych w 2
standardzie EIB/KNX.
La6,La7| Tworzenie projektu i struktury systemow automayla budynku 4
inteligentnego. Ustawienie struktury grup adresdwy/'ybor i
taczenie uradzen magistralnych.
La8 Kontrola ogrzewania z zastosowaniem magiskislX. 2
La9 Uruchamianie spe¢gta liniowego. Funkcje testowe —sprawdzanie 2
adresu fizycznego. Zgdzanie urgdzer z poziomu programu ETS.
LalO System sygnalizacji napadu i wlamania — SATiiEegra 128 2
Lall Pomiary i transmisja parametrémdowiskowych dla 2
inteligentnego budynku.
Lal2 System automatyki budynkowej Dupline 2
Lal3 System integragy CRESTRON i jego aplikacje AV. 2
Lal4d Metody wizualizacji systemu automatyki budywiep 2
Lal5 BMS — integracja railzysystemowa w budynku inteligentnym. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowaniedaczen laboratoryjnych

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@awdm kolokwium




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu ksztalcenia Sposob ocenya@siccia efektu ksztatcenia

(w trakcie semestru),
P — podsumowygfa
(na koniec semestru)

F1 PEK_UO01+ PEK_U18 Odpowiedzi ustne,
PEK_KO01+ PEK_KO03 obserwacja wykonywani@wiczen,

F2 PEK_WO01 + PEK_W09 Kolokwium pisemne

P =0,5*F1 + 0,5*F2
Uwaga: Warunkiem uzyskania pozytywnej oceny podsumuxej (P) jest uzyskanie wszystkich
pozytywnych ocen formagych (F1,F2)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Niezabitowska E. i inni: Budynek inteligentny. Tdmll. Wydawnictwo Politechniki
Slaskiej. Gliwice 2005

[2] Mikulik J.: Budynek inteligentny, TOM Il — Podstawe Systemy bezpiecastwa w
budynkach inteligentnych, Wydawnictwo Politechrikiskiej, Gliwice 2010.

[3] Merz H., Hansemann T., Hubner C.: Building Autormat- Communication Systems
with EIB/KNX, LON and BACnet. Springer Series org8als and Communication
Technology. Springer-Verlag Berlin Heidelberg 2009

[4] Katalogi bratowe dotyczce urazdzen automatyki budynkowe;.

[5] P. Petykiewicz, Inteligentne instalacje elektrycz@®SiW SEP, Warszawa 2001

[6] Modular I/O-System KNX IP Controller 750-849; Teatal description, installation
and configuration -Version 1.0.6

[7] Fieldbus Independent I/O Module KNX/EIB/TRIodule - Router Mode 753-646,
Manual - Version 1.0.3

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[8] Shengwei Wang: Intelligent Buildings and Bling Automation. Spon Press. New Yo
2010
[9] Programowanie sterownikéw PLC w systemie €8s 2.3, Podcznik uzytkownika.
Warszawa 2006.
[10] Wizualizacja w CoDeSys, Uzupetnienie pgrimika do programowania sterownikéw
PLC w CoDeSys 2.3, Warszawa 2006.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr inz .Andrzej Jabtaski, email:andrzej.jablonski@pwr.edu.pl

pisemne sprawozdaniawiczen laboratoryjnych




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Automatyka budynkowa
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Rolotyka (AiR)
i SPECJALNGSCI Komputerowe sieci sterowania (ARK)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalnasci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 |S1ARK_ WO7 Ci1 Wyl N1; N3; N5
PEK_WO02 |S1ARK_WO07 C2 Wy2 N1; N3; N5
PEK_W03 |S1ARK _WO7 C3 Wy3 N1; N3; N5
PEK_WO04 |S1ARK_WO07 C4 Wy4 N1; N3; N5
PEK_WO05 |S1ARK_WO07 C5 Wy5 N1; N3; N5
PEK_W06 |S1ARK_WO07 C8 Wy7 N1; N3; N5
PEK_WO07 |S1ARK_WO07 Cé6 Wy6 N1; N3; N5
PEK_WO08 |S1ARK_WO07 C7;C9 Wy7; Wy6 N1; N3; N5
PEK_WO09 |S1ARK_WO07 C2; C7 Wy8 N1; N3; N5
PEK_UO1 |S1ARK_UOQ7 C7;C9 La6; La7 N2; N4
PEK_U02 |S1ARK_UOQ7 C2; C6 Lalo N2; N4
PEK_UO03 |S1ARK UO7 C2;C4; C7 | Lag3; La4d; La8 N2; N4
PEK_U04 |S1ARK_UOQ7 C7;C9 Lal N2; N4
PEK_UO5 |S1ARK UO7 C6; C8 La2 N2; N4
PEK_U06 |S1ARK_UOQ7 C4:C7; C8 La3; La4 N2; N4
PEK_UO07 |S1ARK UO7 C6; C7; C8 La2 N2; N4
PEK_UO08 |S1ARK_UO7 C6; C7; C8 La5 N2; N4
PEK_U09 |S1ARK UO7 C7;C8; C9 La6; La7 N2; N4
PEK_U10 |S1ARK_UO7 C6; C8 La6; La7 N2; N4
PEK_Ul1l |S1ARK UO7 C4; C7;C8 La8 N2; N4
PEK_U12 |S1ARK_UO7 C6; C7; C8 La9 N2; N4
PEK_U13 |S1ARK UO7 C3; C7;C8 Lal0 N2; N4
PEK_U14 |S1ARK UO07 C4;C7,C8 Lall N2; N4
PEK_U15 |S1ARK UO7 C2;C4;,C7; C8 Lal2 N2; N4
PEK_U16 |S1ARK_UO07 C5; C7, C8 Lal3 N2; N4
PEK_U17 |S1ARK UO7 C6; C7; C8 Lal4d N2; N4
PEK_U18 |S1ARK_UO07 C2; C6,C8;C9 Lal5 N2; N4
PEK_KO01 |S1ARK_KO02 Wyl-Wy8 N1; N2; N3;
PEK_KO02 C9 Lal-Lal5 N4; N5
PEK_KO03

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Seminarium dyplomowe
Nazwa w jzyku angielskim: Diploma Seminar
Kierunek studiéow: Automatyka i Robotyka
Specjalnaé: Komputerowe systemy zargdzania procesami

przemystowymi

Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowpzkowy
Kod przedmiotu: ARES309
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zai¢

zorganizowanych w Uczeln 30
(Z2zV)

Liczba godzin catkowitego

naktadu pracy studenta 60
(CNPS)

. . Zaliczenie nq
Forma zaliczenia

ocerg
Dla grupy kurséw zaznacgy

kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktow

odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS

odpowiadajca zagciom 1

wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

\

CELE PRZEDMIOTU

C1 Nabycie umigjtnosci poszukiwania selektywnej wiedzy niezimej do tworzenia wlasnych
oryginalnych rozwjzan.

C2 Zdobycie umiejtnoici przygotowania prezentacji pozwaleg¢j w sposob komunikatywny
przekaza stuchaczom swoje oryginalne pomysty, koncepciewigzania.

C3 Nabycie umigjtnosci kreatywnej dyskusiji, w ktorej w sposdb rzeczdwayerytoryczny mena
uzasadréi i obroni swoje stanowisko.

C4 Nabycie umiejtnosci pisania dzieta prezentgego wtasne oggnigcia, w tym prezentacji
wiasnych osijgnie¢ na tle rozwoju méli swiatowej.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu umiejetnosci:
PEK_UO1 potrafi przygotowaprezentag zawierajca wyniki rozwigzan
PEK_UO2 potrafi w dyskusji rzeczowo uzasa&dswoje oryginalne pomysty i rozgaania
PEK _UO03 potrafi krytycznie ocehirozwigzania naukowo-techniczne innych oséb

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ - seminarium Liczba
godzin
S Omowienie zasad przygotowania i pisania pracy dyphlej, a w
el , ) o . 2
szczegolnéci przedstawienie zasad edytorskich
Prezentacje indywidualne dotyce omdwienia aktualnego stanu wiedzy
zwigzanego z problematykealizowanej pracy dyplomowej oraz
Se2 Y . . L 8
odniesienia przewidywanego, oryginalnego wtasnekiadu do osignig¢
literaturowych
Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedzgréiturowej i zatbonej
Se3 | koncepcji rozwizania stawianych sobie problemow, sktadggh sé na 6
prag dyplomowy
Prezentacje indywidualne dotyce zrealizowanej pracy dyplomowej z
Se4d | uwypukleniem wlasnego oryginalnego dorobku autarazve dyskugj w 14
grupie seminaryjnej
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. prezentacja multimedialna
N2. dyskusja problemowa
N3. praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery: F — formupca (w
trakcie semestru), Numer efektu
P — podsumowgyga (na | ksztalcenia

koniec semestru)

Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia

F1 PEK_WO2, prezentacja
PEK _UO01
PEK_WO01,

F2 PEK_UO02, dyskusja
PEK_U03

P= 0.5*F1+0.5*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

Literatura zwazana z problematykpracy dyplomowej

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Czestaw Smutnick, czestaw.smutnicki@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Seminarium dyplomowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Komputerowe systemy zaradzania procesami przemystowymi

Przedmiotow Odniesienie przedmiotowego efektu do Numer
y efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt ki R . A Cele przedmiotu narzedzia
. ierunku studiow i specjalnasci (o ile programowe
ksztalcenia dydaktycznego
dotyczy)
PEK_UO1 S1ARS U1l Cc2 Se2, Se4 N1
PEK_U02 S1ARS U1l C3 Se3, Sed N2, N3
PEK_UO03 S1ARS Ul1l C1,C2,C3,C4 Se3, Se4d N2, N3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZzIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Komputerowo Zintegrowane Wytwarzanie
Nazwa w gzyku angielskim: Computer-Integrated Manufacturing
Specjalnaé: Komputerowe systemy zagdzania procesami przemystowymi
(ARS)
Kierunek studiow: Automatyka i Robtyka
Stopien studiéw i forma: | stopiai, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu: ARES312
Grupa kursow: TAK
Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium| Projelt Seminarium
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 15 15
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 30 30
studenta (CNPS)
Zalicz
. . Zaliczenie enie
Forma zaliczenia
na ocere na
ocere
Dla grupy kurs6w zaznacékurs
koncowy (X)
Liczba punktow ECTS
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom 1
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 1 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI

K1AIR_ W09, KIAIR_ W11, KIAIR_ W13, KIAIR_ W31, KIR_ U08, KIAIR_ U09, K1AIR_U11,
K1AIR_U40, SIARS_KO01

\

CELE PRZEDMIOTU
C1l. Nabycie podstawowej wiedzy o komputerowych eystch wspomagaych wytwarzanie w
systemach produkcyjnych.
C2. Nabycie wiedzy w zakresie podstaw sterowarstgtznie zautomatyzowgaprodukcy.
C3. Zdobycie podstawowych umgajosci syntezy modeli sterowania elastycznie zautonuatyry
produkcp.
C4. Utrwalenie i poszerzenie kompetencji spotgchrewizanych z zespotoavrealizacy projektu.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktéra zaligia kurs

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 — Zna i rozumie koncepcje komputerowo egmwanego wytwarzania CIM (Computer

Integrated Manufacturing) i elastycznie zautomatyanoej produkcji.

PEK W02 — Ma podstawaywiedz o strukturze i komponentach CIM.

PEK W03 - Zna i rozumie koncepgjterowania przeptywem produkcji w oparciu 0 madidrzeniowy
w asynchronicznejgili sprzezenia zwrotnego.

PEK W04 - Ma podstawawwviedz z zakresu formalizmow modelowania systeméw zdaorerch.

PEK W05 - Posiada wiegdzdotyczca konstrukcji i taksonomii modeli przeptywu produikofaz ich
zastosowania w automatyzacji syntezy sterowanidh: C

z zakresu umigfnosci:

PEK_UO1 - Potrafi dokoraanalizy sposobu funkcjonowania procesu wytwoérczegdkontekicie
komputerowego wspomagania i integracji jego pocpsow.

PEK U022 — Potrafi skonstruowaformalnie poprawny model sterowania dla elastygengniazdd
produkcyjnego i opracowgego implementagjprogramovy

PEK_UO3 — Ma podstawowe przygotowanie do gdzania logilg produkcji w elastycznych systema
produkcyjnych.

z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1 — Potrafi wspoOtpracowa zespotem przy realizacji Zonego zadania #tynierskiego petnic
powierzon role w zespole, potrafi wykorgprzydzielone zadania zgodnie z harmonogramem p|

rac.

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zaj¢ — wyktad godzin
Wyl K_oncepcja CIM (Computer Integrateo_l Manufacturing kemputgrowc 2
zintegrowane wytwarzanie). Automatyzacja elastycEadryki przysziéci.
Zintegrowana baza danych i komponenty CIM: wspomaga prag
Wy2, Wy3 projektowych (CAD), planowanie i sterowanie prodygk@PPC), planowanige 4

proceséw (CAPP), wspomaganie wytwarzania (CAM). hhetogia grupows
jako system indeksowania w CIM.

52)

Sterowanie produkgj elastyczg. Integracja autonomicznie dziadaych
obiektow i podsystemow w oparciu o koncepgAS (Resource Allocatio
Wy4 Systems). Sterowanie w asynchroniczrji gprzezenia zwrotnego. Abstrakcja 2
DES (Discrete Event System - dyskretny system =zsaozvy) w realizac
sterowania dla systemow RAS.

>

Podstawy formalne systemow DESzyki formalne i automaty skezenie

WyS stanowe. Przyklady zastosoivar sterowaniu produkgj 2
Wy6 Podstawy formalne_ systemOw DES: sieci PetriegoyKPady zastosowa w 5
sterowaniu produkgj
Wy7, Wy8 Integracja} planowania i stgroyvania. ' Komputerowo amspgana syntez 3
' sterowania przeptywem strumieni materialtowych w ESP
Suma godzin 15




Forma zaj¢ — projekt

Liczba

Godzin
Przedstawienie organizacji i tematyki projektu:
- praca zespotowa,
- konstrukcja modelu i implementacja programowaravania nadednego dla
Pri wybranego (pod)systemu produkcji elastycznej. 2
Przedstawienie wymagaw tym opracowania struktury wginego opisu projektu
(problem, plan pracy - lista zatlarozktad w czasie i osoby odpowiedzialne,
kamienie milowe, raporty, zagdzanie projektem, zespoét realizey). Podziat
studentdw na grupy projektowe i zapis na e-portal.
Przedyskutowanie z poszczegdlnymi grupami dostasezo wstpnych opiséw
Pr2 A 2 . 2
projektow. Ewentualna modyfikacja opisu.
Opracowanie modelu obiektu i algorytmoéw sterowabiakumentacja w postaci
Pr3 pra raportdbw cgsciowych, zwizanych =z ustalonymi kamieniami milowymi. 4
' Ewaluacja przez prowaalzego przedstawianych wynikowegeiowych, dyskusja
ze studentami, ewentualne sugestie modyfikacjizglals prac.
Implementacja programowa systemu sterowania. Doktawg w postac
raportow cgsciowych, zwgazanych 2z ustalonymi kamieniami milowymi.
Pr5, Pr6| Ewaluacja przez prowagzego przedstawianych wynikéweggziowych, dyskusjs 4
ze studentami, ewentualne sugestie modyfikacjizgtals prac. Przygotowanie
raportu kacowego.
Odbior projektéw. Ewaluacja opracowanego przezgegolne grupy systemu
Pr7 L . . . 2
sterowania i jego dokumentacji. Realizacja ewentyei poprawek.
Pr8 Dysseminacja wynikow poralzy wszystkich uczestnikdw kursu. Prezentacja 1
przez poszczegolne grupy ggnictych wynikéw.
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wykiad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojeaigo
2. Zagcia projektowe - zespotowa realizacja ustalonychati®w projektu pod nadzorem prowacego
3. E-portal Politechniki Wroctawskiejhttp://eportal.pwr.wroc.pl- repozytorium materiatéw
dodatkowe medium komunikacyjne p@aizy studentami i prowadezym zagcia
4. Konsultacje

5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygoteadm kolokwium

6. Praca wlasna — samodzielna realizacjactzada projektowych




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie Sposb oceny agjniccia

semestru), P — podsumowca Numer efektu ksztalcenia ookt keotalooma
(na koniec semestru)
PEK_WO1+ PEK_WOS5; . .
Fl PEK_U02 wynik kolokwium
PEK_WO02+ PEK_WO5; EwaluaCJgrgngttawgpnego
F2 PEK_U01+ PEK_UO03; . _ _
PEK_KO1 ewaluacja przebiegu projekty

ewaluacja rezultatu projektu

P =0,6*F1 + 0,4*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEELNIAACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] B. Skotud, Komputerowo Zintegrowane WytwarzaWéydawnictwo Politechnik$laskiej, 1997.
[2] C.G. Cassandras, S. Lafortune, Introduction toci@ie EventSystems, Kluwer Academijc

Publishers, 1999. Rozdzialy 2,4.
[3] S.A. Reveliotis, Real-Time Management of Reseullocation Systems: A Discrete-Event Systéms
Approach , Springer, NY, 2005. Rozdziaty 1-4.

LITERATURA UZUPEtNIAJACA W JEZYKU POLSKIM

[1] W. Reisig, Sieci Petriego, WNT 1988
[2] J. Btazewicz, Ztazonai¢ obliczeniowa problemow kombinatorycznych, WNT, 898
[3] M. Szpyrka, Sieci Petriego w modelowaniu i &rial systeméw wspotbimych, WNT, 2008

LITERATURA UZUPEtNIAJACA W JEZYKU ANGIELSKIM

Czasopisma:
[1] International Journal of Computer Integratedneacturing
[2] IEEE Transactions on Automation Science andifg®ying

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IME, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Elzbieta Roszkowska, 71 320 32 98; elzbieta.roszka@gbwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Podstawy robotyki
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

| SPECJALNGSCI Systemy automatyki i robotyki (AUR)

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia rzed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku ﬁwiotu programowe dydakty-
studiéw i specjalnéei cznego
PEK_WO1 S1ARS_WO05 C1,C2 Wyl-Wy3 1,3,4,5
PEK_W02 S1ARS_WO05 C1,C2 Wyl-Wy3 1,3,4,5
PEK_WO03 S1ARS_WO05 ca| WYAWYT | 53456
Pr3-Pr4
PEK_WO04 S1ARS_WO05 C3|  Wys-wys|  1,2,3,4,5,6
PEK_WO05 S1ARS_WO05 ci-cg WAWYT 1 53456
Pr3-Pr6
PEK_UO1 S1ARS_U7 ci-c Wy\x\?’\m 1,3,4,5
PEK_U02 S1ARS_U7 ca| WYAWYT 453456
Pr3-Pr6
PEK_U03 S1ARS_U7 cicg WIWYT 53456
Pr3-Pr6
PEK_KO1 S1ARS_KO1 ca| WIWYT 55456
Pri1-Pr7




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Programowanie sieciowe
Nazwa w ¢zyku angielskimNetwork programming
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Specjalné¢: Komputerowe sieci sterowania
Stopier studiow i formai stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Bowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES402

Grupa kursowTak

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariumn
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych W 15 15
Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pragy 45 45
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie na
na ocere ocere
Liczba punktéw ECTS 1,5 15
Dla grupy kurséw zaznaczykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw odpowiadgta zagciom o 15
charakterze praktycznym (P) '
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajcciom wymagajcym bezpéredniego 0,75 0,75
kontaktu (BK)

WYMAGANIAWST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy na temat sieci neuronowyclh izastosowaw automatyce.

C2. Nabycie wiedzy na temat uczenia sieci heurobwy

C3. Nabycie umiegfnoici stosowania sieci neuronowych w rozayiwani prostych problemow
rozpoznawania i aproksymacii.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:
z zakresu wiedzy:
PEK_WO01- zna podstawowe typy sieci neuronowych i algoryiohyuczenia
PEK _WO02 — zna zasady projektowania sieci neuronbwyc
PEK W03 —ma wiedgzna temat maiwosci zastosowania sieci neuronowych w automatyq

e.



Z zakresu umiejnosci:

PEK UO01 — potrafi zaprojektowa zaimplementow& sie¢ neuronovg do rozwizywania prosteg
zadania klasyfikacji.

PEK_UO2 — potrafi zaprojektowa zaimplementowé& si€ neuronov do rozwiazywania zadani
aproksymaciji.

PEK UO3 — potrafi zaprojektowa zaimplementow& radialry sieZ neuronovy .

PEK_UO4 — potrafi dobtastruktue sieci neuronowej i algorytm uczenia adekwatnigpdsiadanych

danych i typu rozwizywanego problemu.

PEK UO5 — potrafi zaimplementodaie: neuronowa do modelowania prostego obiektu

dynamicznego.

z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1 — maswiadoma@c¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytycznej

j*))

analizy.
TRESCI PROGRAMOWE
., Liczba
Forma zajeé - wyktad godzin
Wyl Wstep, wprowadzenie do wyktadu, program, wymaganiaaskdikacja 1
Sieci neuronowych i ich zastosowania w automatyce.
Wy2 Podstawowe struktury sieci neuronowych. 2
Wy3 Algorytmy uczenia sieci jednokierunkowych. 2
Wy4 Metody optymalizacyjne w uczeniu sieci neuronowych. 2
Wy5 Zasady projektowania struktury sieci jednokierunkpw 2
Wy6 Sieci radialne. 2
Wy7 Sieci samoorganizgge Kohonena. 2
Wy8 Repetytorium 2
Suma godzin 15
Forma zajeé - laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjnproftadzenie. 1
La2 Zaprojektowanie sieci neuronowej do rozmjiwania prostego zadania klasyfikagiji. 2
La3 Eksperymenty symulacyjne zyziane z doborem rozmiaru sieci neuronowej. 2
La4 Zaimplementowanie i przetestowanie sieci neuronswenoidalnej do 5
aproksymacji na podstawie danych empirycznych.
Lab Zaimplementowanie i przetestowanie radialnej siecironowej do
aproksymacji na podstawie danych empirycznych. 2
La6 Zaimplementowanie sieci Kohonena do grupowania clanyomiarowych. 2
La7 Modelowanie prostego obiektu dynamicznego 2
La8 Modelowanie prostego obiektu dynamicznego cd. 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1.Wykiad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

2



N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowanieddgczen laboratoryjnych

N5. Praca wiasna — samodzielne studia i przygot@a@m kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia (na] Numer efektu ksztatcenia|
koniec semestru)

Sposbb oceny agjniccia
efektu ksztatcenia

PEK_UO1+ PEK_UO5 obserwzi:?gmfgrﬂ/xzm;vicze’l
PEK_KO1+ PEK_K02 |t i 2 wykonanyeiniczes

F1

F2 PEK W01+ PEK WOQ7 Sprawdzian pisemny

P =0,5*F1 +0,5*F2 F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] J. Zurada, M. Barski, Wedruch, Sztuczne sieci neuronowe, PWN, Warszawa 1996
[2] D. Rutkowska, M. Piliski, L. Rutkowski, Sieci neuronowe, algorytmy gemene i
systemy rozmyte, PWN, Warszawa 1997

[3] J. Korbicz, A. Obuchowicz, D. Uaski, Sztuczne sieci neuronowe. Podstawy i
zastosowania, Akad. Oficyna Wyd. PLJ, 1994

Stanistaw Osowski ,Sieci neuronowe w przetwarzaniinformaciji.”; Warszawa 2000.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:

[2] R. Witt, Metody programowania nieliniowego, VWNWarszawa 1986
STRONY INTERNETOWE Z OPROGRAMOWANIEM W MATLABIE:

http://www.iau.dtu.dk/research/control/nnsysid.html

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)
Prof. dr hab. inz. Ewa Skubalska-Rafajtowicz, ewa.rafajlowicz@ pwr.wpbc

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Algorytmy wspomagania decyzji
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka




Odniesienie przedmiotowego Cele Numer

Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Tresci .
4 - . przed- narzdzia

ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku| " programowe
o L miotu dydaktycznegp
studiéw i specjalnéei

PEK_WO01 S1ARK_W2, K1AIR_W30 C1,d2 Wyl-4 N1-N5
PEK_WO02 S1ARK_W2, SIARK-K1 C1,Q02 Wy3-7 N1-N5
PEK_WO03 S1ARK_W2 C1-CB Wyl,2,5-7 N1-N5
PEK_UO1 S1ARK_U2 C1-C8 Lal-3 N2-N4
PEK_UO02 S1ARK_U2 C1-C8 La3,La4 N2-N4
PEK_UO03 S1ARK_U2 C1-C38 La5 N2-N4
PEK_U04 S1ARK_U2 C1-C8 Lal-6 N2-N4
PEK_UO05 S1ARK_U2 C1-C8 La7,La8 N2-N4
PEK_KO01 K1AIR_K5 C1-C3 Lal-8 N1-N5




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Projekt Specjalntciowy
Nazwa w ¢zyku angielskim: Specialization Project
Kierunek studiéw (j&li dotyczy): Automatyka i Robotyka (AIR)
Specjalnéc (jesli dotyczy): Komputerowe Systemy Sterowania
Stopier studidw i forma: | stopi®, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Obowiazkowy
Kod przedmiotu: ARES411
Grupa kursow: NIE
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai¢
zorganizowanych w Uczeln 30
(ZZV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie
na ocere

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS 2
w tym liczba punktow|
odpowiadajca zagciom 1

o charakterze praktycznym (I

—

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

. SIARK_WO01
. SIARK_WO03
. SIARK_WO04
. SIARK_WO05
. SIARK_WO07
. SIARK_WO08
. SIARK_W09
. S1IARK_U03

. S1IARK_ U04
10. SIARK_U05
11. SIARK_U07
12. SIARK_U08

13. S1IARK_U11

OCoOoO~NOOUIh~WNPE




CELE PRZEDMIOTU

Na podstawie wybranego projektu z zakresu systeal@wzycji i prezentacji danych
pomiarowych, automatyki budynkowej, automatyzagjbvanych procesow, systeméw
telemetrii, itd.

C1. Nabycie wiedzy z zakresu metod kaskadowydradyjnych prowadzenia projektow.
C2. Nabycie umieggnasci prowadzenia analizy biznesowej i systemowej ajgktach.

C3. Nabycie umietnosci zbierania i dokumentowania potrzeb klienta akgmaga
funkcjonalnych i niefunkcjonalnych (Software Ragmnents Specification - SRS).

C4. Nabycie umiegnosci definiowania i dokumentowania kryteriow wgja z projektu (Exit
Criteria).

C5. Nabycie umiegnaosci tworzenia i dokumentowania architektury rozezania (Software
Architecture Design - SAD).

C6. Nabycie praktycznych umésnosci z zakresu kaskadowego oraz iteracyjnego goiej
do wytwarzania oprogramowania przy realizacji ketkego projektu.

C7. Nabycie wiedzy z zakresu testowania oprogram@niazaradzania testowaniem.

C8. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu vidraa i utrzymywania rozweania.

C9. Nabycie wiedzy zakresu opracowywania i dokumeahia wynikoéw uzyskanych w
czesci badawczej.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna kaskadowe oraz iteracyjne metody pdaenia projektow, zna ich wady
oraz zalety,

PEK _WO02 — zna zasady prowadzenia analizy biznesoragjsystemowej,

PEK_WO03 — zna zagadnienia zbierania i dokumentoavpoirzeb klienta oraz wymaga
funkcjonalnych i niefunkcjonalnych,

PEK W04 — zna zagadnienia definiowania kryteriowseia z projektu i test planu,

PEK_WO05 — zna zasady tworzenia i dokumentowaniait@itury rozwgzania,

PEK_WO06 — zna dobre praktyki podl@p kaskadowego oraz iteracyjnego do wytwarzanig
oprogramowania,

PEK_WO07 — zna rodzaje testéw oraz zagadnienigzamie z zargzaniem testami,

PEK W08 — zna zagadnienia wélaaia oraz utrzymania rozgaania,

PEK_WO09 - zna zagadnienia opracowania oraz dokwowamia wynikow uzyskanych w
czesci badawczej.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 — potrafi jasno definiowa dokumentowa potrzeby klienta, wymagania
funkcjonalne i niefunkcjonalne,

PEK_UO2 — potrafi jasno definiowa dokumentowa kryteria wygcia z projektu,

PEK _UO03 — potrafi zaproponowadokumentowa architektue rozwigzania,

PEK _UO04 — potrafi kierowazespotem zgodnie z metodykami kaskadowymi oraz
iteracyjnymi,

PEK _UO5 — potrafi tworzy/scenariusze testowe oraz dokumentowgniki testéw,

1S4

PEK UOQ06 — potrafi opracowywaraz dokumentowawyniki bada.




Z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO01- maswiadomac¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy,

PEK _KO02-rozumie konieczni@ samoksztatcenia oraz rozwijania zdalcialo
samodzielnego stosowania posiadanej wiedzy i gnigci,

PEK_KO03- potrafi pracow& w zespole projektowym, zna zadania poszczegdlndich
zespole, zna wady i zagenia zwjzane z pragzespotow.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — projekt Liczba godzin

Szkolenie BHP. Ustalenie tematéw projektow. Wproreade do

Prl | metodyk prowadzenia projektéw oraz analizy biznegow 2
systemowej.
Zbierania potrzeb klienta, wymagé&unkcjonalnych i

Pr2 | niefunkcjonalnych oraz ich dokumentowanie. Defirgowe i 2
dokumentowanie kryteriow w§gia z projektu. Tworzenie test planu,

Pr3 | Tworzenie oraz dokumentowanie architekturyesyst 2

pra Twor'zenieT zespo’fq projektowego. Przyz_rignie do implementacji 5
rozwigzania zgodnie ze stworzpwczeniej dokumentagj

Pr5 | Przygotowanie oraz dokumentacja scenariusgvigsh. 2

Pr6 Imp_Iement_acja rozwania zgodnie z wybrgmmetodyk (kaskadow 2
lub iteracyjm).

Pr7 Impllement'acja rozwania zgodnie z wybrgmmetodyk (kaskadow 2
lub iteracyjm).

Pr8 Imp_lement_acja rozwgzania zgodnie z wybrgmmetodyk (kaskadow 2
lub iteracyjm).

Pr9 Imp_Iement_acja rozwania zgodnie z wybrgmmetodyk (kaskadow 2
lub iteracyjm).

Pr10 Imp_lement'acja rozwzania zgodnie z wybrgmmetodyk (kaskadow 2
lub iteracyjm).

Prll | Wdraenie i utrzymanie. 2

Pr12 | Testy jednostkowe. 2

Pr13 | Testy integracyjne. 2

Prl4 | Testy akceptacyjne. Ocena projektu. 2

Pr15 | Omowienie projektéw i dyskusja. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1.Cwiczenia projektowe z zakresu prowadzenia projekitetodami kaskadowymi i
iteracyjnymi. Wdraenie i utrzymanie systemow.

N2. Cwiczenia projektowe z zakresaywanych technologii. Implementacja rozgania.
N3. Konsultacje — kontakt z prowagzm (klientem) i ocena wynikow ggtkowych.

N4. Praca wlasna — opracowanie projektu.




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formuca | Numer efektu Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), P ksztalcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 Ocena efektéw estkowych zgodnie z
metod iteracyjry SCRUM.

F2 Ocena cgsci praktyczne).

F3 Ocena jakéci i kompletndci dokumentacji.

P=02*F1+0.3*F2+0.5*F3 (wymagana jestima pozytywna ze wszystkicheéei F1-F3)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Trocki M., Grucza B., Ogonek K., Zadzanie projektami, PWE, Warszawa 2003.

[2] A Guide to the Project Management Body of Knowledderd Edition, PMI, USA,
2004.

[3] Kompendium wiedzy o zagdzaniu projektami, MT&DC, Warszawa, 2003.

[4] Ken Bradley, Podstawy metodyki PRINCE2, 2002.

[5] Ken Schwaber, Sprawne zatizanie projektami metgdSCRUM,

[6] James Shore, Shane Warden, Agile Development.dfidoprogramowania zwinnego.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[7] Literatura zwgzana z technologiami wybranymi do realizacji projek
[8] Noty aplikacyjne uktaddéw wykorzystanych w projekcie

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

tukasz Korus, lukasz.korus@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt Specjalnasciowy
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka (AIR)
| SPECJALNGCI Komputerowe Systemy Sterowania (ARK)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalndci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK W01 S1ARK WO05 Cil Prl N1, N3, N4
PEK W02 S1ARK WO05 C2,C3,C4 Pr2 N1, N3, N4
PEK W03 S1ARK W05 C2,C3,C4 Pr2 N1, N3, N4
PEK W04 S1ARK W05 C2, C3, C4, Pr2 N1, N3, N4
C7
PEK W05 S1ARK WO05 C5 Pr3 N1, N2, N3, Ns
PEK_WO06 S1ARK W03, SIARK W04, C6 Pr4, Pr6, Pr7, N1, N2, N3, N4
S1ARK W05, SIARK W07, Pr8, Pr9, Pr10
S1ARK W08
PEK_WO07 S1ARK _WO05 C7 Pr5, Prl12, | N1, N2, N3, N4
Prl13, Prl4
PEK WO08 S1ARK WO05 C8 Pril N1, N2, N3, N4
PEK W09 S1ARK WO05 C9 Prl4, Pr15 N2, N3, N4
PEK UO1 S1ARK UO8 C2,C3,C4 Prl, Pr2 N1, N3, N4
PEK U02 S1ARK UO0O8 C4 Pr2 N1, N3, N4
PEK UO03 S1ARK UO8 C5 Pr3 N1, N2, N3, N4
PEK _UO04 S1ARK_U09 C6 Pr4, Pr6, Pr7, N1, N2, N3, N4
Pr8, Pr9, Pr10
PEK _UO05 S1ARK _UO08 Cc7 Pr5, Pr12,| N1, N2, N3, N4
Prl3, Prl4

PEK UO06 S1ARK UO8 C9 Pri4, Prl5 N2, N3, N4
PEK KO1 C1-C9 Prl-Prl5 N3, N4
PEK K02 C1-C9 Pri1-Pr15 N3, N4
PEK KO3 S1ARK_KO02 C6 Pr4, Pr6, Pr7, N1, N2, N3, N4

Pr8, Pr9, Pri(

)

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** . z tabeli powyzej



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL Elektroniki
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w gzyku polskim: Komputerowe sieci przegstowe
Nazwa w jzyku angielskim: Industrial Computer Netwaks
Kierunek studiéw : Automatia i robotyka
Specjalnac¢ : Komputerowéesi sterowania
Stopien studiow i forma: | stopid, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu: ARES404
Grupa kursow: TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zai¢ 15 45
zorganizowanych w Uczeln
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego 30 90
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na
ocery
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 4
w tym liczba punktow| - 3
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS 1 2
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

K1AIR_W?25, K1IAIR_W26, KIAIR_W33, K1AIR_U26, K1AIR_P7, K1AIR_U36

CELE PRZEDMIOTU
Cl1l. Nabycie wiedzy dotycice) struktury i bazy sperowej sieci przemystowych v
systemach automatyzaciji.
C2. Nabycie umiegnosci korzystania z sieci przemystowych przy projekaowu i
eksploatacji systeméw automatyzaciji.
C3. Nabycie umiefnosci doboru, konfigurowania, uruchamiania wybranyckecis
komunikacji szeregowej Fieldbus i na bazie Ethernet
C4. Nabycie umiegnosci rozwigzywania problemow diagnostyki komputerowych si
przemystowych.
C5. Nabycie wiedzy o protokotach wybranych siecersgowych Fieldbus i na baz
Ethernetu.
C6. Nabycie wiedzy o problemach standaryzacji kaenmuvych sieci przemystowych.
C7.Nabycie wiedzy o0 bezprzewodowych sieciach prztowyych w systemac
automatyzaciji.
C8.Nabycie umigjtnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji i katpw

<

eci

ie

firmowych w Internecie




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 — zna ogoinstruktue i miejsce sieci przemystowych w przeglsbrstwie.

PEK_WO02 — zna struktai baz sprztows wybranych sieci przemystowych.

PEK_WO03 —ma wiedz o normachlEC 61158 i IEC 61784otyczcych komputerowych sie
przemystowych i ich povazaniu z norm ISO/IEC 7498.

PEK_W04 — ma wiedz o protokotach i wymianie danych w wybranych siehbiaszeregowyc
Fieldbus.

PEK W05 — ma wiedzo protokotach i wymianie danych w wybranych siebiaa bazie Ethernet.

PEK_WO06 — ma wiedzo bezprzewodowych sieciach przemystowych w systeéraaitomatyzacji.

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO1 — potrafi skonfigurowéssterownik PLC(PAC) i przygotowado pracy sieciowe;..

PEK U02 - potrafi przygotowai uruchomé¢ oprogramowanie sterownika PLC(PAC) do potr
wymiany danych w wybranych sieciach.

PEK_UO3 - potrafi przygotowaregulator wielofunkcyjny do pracy w wybranej siguoprzez
dobranie parametréw komunikacyjnych i programukaayjnego.

PEK _U04 — potrafi przygotowaprzeksztattnik ogstotliwosci do pracy w wybranej sieci poprz
dobranie parametréw komunikacyjnych i konfiguraggh.

PEK_UO5 - potrafi uruchor@iwybrane sieci szeregowe Fieldbus i na bazie Eéterpo dobrani
sprztu i skonfigurowaniu.

PEK_UO6 — potrafi rozvazywat proste problemy zwrane z diagnostyk komputerowych sieg
przemystowych.

PEK _UOQ7 — potrafi oprogramowarost, stacg systemu SCADA i urdzenie HMI do obserwaciji
wymiany danych w sieci.

PEK_UO08 — potrafi wybr&odpowiedn komputerovy sie¢ przemystovy do potrzeb automatyzacji.

Z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK KOl — maswiadoma&¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informaciji oraz jej krytyczn
analizy.
PEK_KO02 — rozumie koniecz&é samoksztatcenia oraz rozwijania zdalciado samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsci.

TRESCI PROGRAMOWE

Q.

zeb

—

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Wprowadzenie do przedmiotu. Struktura komputerowsieki
Wyl . : 1
przemystowych w przedsbiorstwie.
W2 Normy IEC 61158 i IEC 61754 oraz ich pa&anie z norra ISO/IEC 5
Y | 7408 Tendencje rozwojowe komputerowych sieci pszdawych.
Struktura i baza spgtowa wybranych sieci szeregowych Fieldbus i na
Wy3 : 2
bazie Ethernetu.
Organizacja wymiany danych w wybranych sieciachesz@vych
Wy4 | . 4
Fieldbus
Wy5 | Organizacja wymiany danych w wybranych sieciaalbazie Ethernetu. 4
Wy6 | Bezprzewodowe sieci przemystowe w systemacbnaaityzacji. 2
Suma godzin 15
Forma zaje¢ - laboratorium | Liczba godzin |




Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizazyMprowadzenie do 3
przedmiotu.

La2 Konfiguracja i uruchomienie sieci szeregowej PradilbP z kasetami 3
oddalonymi I/O

La3 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianyigeh w sieci 6
szeregowej Profibus DP z przeksztattnikierastatliwosci

La4 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianygeh w sieci 6
szeregowej Profibus DP z regulatorem wielofunkcgyny

La5 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianyiygeh w sieci 6
sterownikow na bazie Ethernetu z protokotem EGDZiatem panelu
operatorskiego

La6 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianyigeh w sieci 3
Sensorbus ( AS-l)

La7 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wymianygeh w sieci 3
szeregowej Interbus-S z kageddalon 1/0

La8 Konfiguracja i uruchomienie bezprzewodowej isielemetrycznej na bazie 3
protokotu WirelessHart z udziatem panelu operatiegki wykorzystaniem
Ethernetu

La9 Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wynyi@anych w sieci 3
szeregowej Uni-Telway z udziatlem panelu operateggki

Lal0 | Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wynyi@anych midzy 3
sterownikami w sieci szeregowej ControlNet

Lall | Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wynyialanych w sieci 3
sterownikow na bazie Ethernetu z protokotem Ethéfnéudziatem panelu
operatorskiego

Lal2 | Konfiguracja, uruchomienie i organizacja wynyialanych w sieci 3
sterownikow na bazie Ethernetu z protokotem Profisgstemem SCADA.
Suma godzin 45

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wtasna — przygotowanie @wiczen laboratoryjnych

N5. Praca wtasna — samodzielne studia i przygotowadmiegzaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formuca | Numer efektu ksztalcenig =~ Sposéb ocenygrsicia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), H
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_U01+ PEK_UO06 Odpowiedzi ustne,
PEK K01+ PEK K02 obserwacja wykonywani@viczen,
B B pisemne sprawozdaniéwiczen,
F2 PEK_WO01+ PEK_WO06 Egzamin pisemno-ustny

P=0,5*F1 + 0,5*F: jezeli F1>=3(dost.) oraz F2>=3(dost.)




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Bender K.PROFIBUS. The Fieldbus for Industrial Automati@arl Hanser Verlag,
Londyn 1993.

[2] Kriesel W., Heimbold T., Telschow D., : Bustechrgémn fur die Automation, Huthig
Verlag Heidelberg 2000

[3] Mackay S., Wright E., Park J., Reynders D. : Pcattindustrial Data Networks ,
Elsevier 2004

[4] Neumann P,: Systemy komunikacji w technice autgpaaii, COSIW SEP Warszawa
2003

[5] Park J., Mackay S., Wright E. : Practical Data Camioations for Instrumentation ang
Control, Elsevier 2003

[6] Phoenix Contact : Grundkurs Feldbustechnik, Vogeti®erlag, Wurzburg 2000.

[7] Pigan R., Metter M.AAutomating with ProfinetPublicis Publishing, Erlangen, 2008

[8] Sacha K.Sieci miejscowe ProfibuMIKOM, Warszawa, 1998

[9] Solnik W., Zajda Z.,: Komputerowe sieci przemyséouni-Telway i magistrala
rozszerzenia TSX, Wroctaw 2005

[10] Solnik W., Zajda Z.,: Sieci przemystowe ProfibuB DMPI w automatyce, Wroctaw
2010

[11] Solnik W., Zajda Z.,: Sieprzemystowa Profibus DP w praktyce przemystowej,
Wydawnictwo BTC Legionowo 2012

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] Mielczarek W.: Szeregowe interfejsy cyfrowe, Heli@liwice 1993

Opracowania firmowe:
[1] KEPServerEX V5 Help. Kepware Technologies, 2011

[2] Podercznik InTouch. Wizualizacja. Invensys Systems,,I8009
[3] SIPROM DR24. Graphic Configuration of the Mildtnction Unit SIPART DR24.
Manual. SIEMENS. Issue 05/96

[4] SIPROM DR24. Handbuch. 6DR1125-8KB. Siemens ¥452.

[5] MICROMASTER 440. Operating Instructions. Issl@06. 6SE6400-5AW00-0BPO.
[6] MICROMASTER 440. PROFIBUS Optional Board. Opérg Instructions. Issue 02/02,
6SE6400-5AK00-0BPO.

Czasopisma:

[1] Pomiary Automatyka Kontrola
[2] Pomiary Automatyka i Robotyka

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wiodzimierz Solnik, 71 320 32 85; wlodzimierz.s&i@ pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Komputerowe sieci przemystowe

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU ... Automatyka i robotyka.
| SPECJALNGCI ... Komputerowe sieci sterowania

D

D

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalndci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 |S1ARK W04, Ci1 Wyl N1,N3,N5
(wiedza) | K1AIR_W18,K1AIR_ W33
PEK_WO02 |S1ARK W04, K1AIR_W18, Cil Wy3 N1,N2,N3,N5
K1AIR_W?25, K1AIR_W26
PEK_WO03 S1ARK W04 C6 Wy?2 N1,N3,N5
PEK_WO04 S1ARK W04 C5 Wy4 N1,N2,N3,N5
PEK_WO05 |S1ARK_ W04, K1AIR_W18, C5 Wy5 N1,N2,N3,N5
K1AIR_W33
PEK_WO06 S1ARK W04 C7 WYy6 N1,N2,N3,N%
PEK_UO1 S1ARK _U04, K1AIR_U27 C3 La2 — La7 N1,N2,N4
(umiejetnosci) La9 — Lal2
PEK_U02 S1ARK U04, K1AIR_U27 C3 La2 — La7 N1,N2,N4
La9 — Lal2?
PEK_U03 S1ARK U04, K1AIR_U27 C3 La4 N1,N2,N4
PEK_U04 S1ARK U04, K1AIR_U26 C3 La3 N1,N2,N4
PEK_U05 S1ARK U04, K1AIR_U36 C2,C3 La2 — Lal?2 N2,N4
PEK_UO06 S1ARK U044 C4 La2 — Lal2 N1,N2,N4
PEK_UO7 |S1ARK UO04, K1AIR _U17, C3 La5,La8,La9 N2,N4
K1AIR _U27 Lall,Lal2
PEK_U08 S1ARKUO4 C2 La2 — Lal2 N1,N2,N4
kPEK_tK01_ K1AIR_KO04 C8 Wyl - Wy6 | NI1,N2,N3,N4,
ompetencje
( Pk Koo ) Lal — Lal2 N5

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Sieci neuronowe i neurosterowniki
Nazwa w ¢zyku angielskimNeural networks and neurocontrollers
Kierunek studibwAutomatyka i robotyka
Specjalné¢: Technologie informacyjne w systemach automatyki - RT
Stopier studiow i formai stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Bowigzkowy
Kod przedmiotuARES501
Grupa kursowNie

Wyktad Cwiczenia| Laboratorium} Projekt Seminarium

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych

w Uczelni (ZZU) 30
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60
studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Egzamin
Liczba punktéw ECTS 2

Liczba punktow odpowiadaga zagciom
o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajgciom wymagaicym bezpéredniego 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIAWST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy na temat sieci neuronowych zastosowa w automatyce.

C2. Nabycie wiedzy na temat algorytmow uczeniai sieuronowych.

C3. Nabycie wiedzy na temat stosowania sieci newgoh w rozpoznawaniu i aproksymaciji.

C4. Zdobycie wiedzy na temat metod projektowaigai neuronowych do modelowania obiektéw
dynamicznych.

C5. Zdobycie wiedzy na temat metagycia sieci neuronowych do sterowania (neurosteidvr).

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - zna podstawowe typy sieci neuronowydbgargtmy ich uczenia

PEK W02 - zna zasady projektowania sieci neuronbwyc

PEK W03 — ma wiedzna temat mdiwosci zastosowania sieci neuronowych w automatyce.

PEK_W04 — ma wiedz na temat metod modelowania obiektéw dynamicznychzyciem siec

neuronowych.

PEK_ W05 — posiada wiegdna temat metod projektowania neurosterownikow.

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK KOl - rozumie konieczé® samoksztalcenia oraz rozwijania zdditiodo samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i unatepsci,




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;:;Z:

Wyl Wstgp, wprowadzenie do wyktadu, program, wymaganiaaskdikacja

Sieci neuronowych i ich zastosowania w automatyce. 2
Wy2 Podstawowe struktury sieci neuronowych. 2
Wy3 Algorytmy uczenia sieci jednokierunkowych. 2
Wy4 Metody optymalizacyjne w uczeniu sieci neurogiokn 2
Wy5 Zasady projektowania struktury sieci jednokdmwe;j. 2
Wy6 Sieci radialne. 2
Wy7 Sieci samoorganizage Kohonena. 2
Wy8 Sieci rekurencyjne. 2
Wy9 Nieliniowe modele obiektow dynamicznych bamea na sieciach neuronowych. 2

Neurosterowniki. Uczenie wyspecjalizowane. Stemiwaz uwyciem modelu
Wyl0 obiektu. 2
Wyll Sterowanie predykcyjne. 2
Wy12 Sieci rekurencyjne w modelowaniu i sterowaniu. 2
Wy13 Sterowanie optymalne. 2
Wyl14 Wspotpraca neurosterownika i regulatora PID. 2

Zastosowania sieci neuronowych i obliszeeuronowych w uktadach
W15 automatyki — perspektywy. 2

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wykiad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
2. Konsultacje
3. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowamegdaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposébb oceny agjnigcia
efektu ksztatcenia

PEK_WO1+ PEK_WO5,

Fl PEK_UO01, PEK_KO1

Egzamin pisemny




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

1.J.Korbicz, A. Obuchowicz, D. Ugski "Sztuczne sieci neuronowe.
PLJ 1994, Warszawa

2.J.Zurada, M. Barski, W.etlruch "Sztuczne sieci neuronowe",
PWN, Warszawa 1996.

3.Stanistaw Osowski ,Sieci neuronowe w przetwarzamniormacji.”; Warszawa 2000.
LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:

Norgaard, M., O. Ravn, N. K. Poulsen and L. K. HandNeural networks for modelling and contro
dynamic system, Springer, London, 2000.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Ewa Skubalska-Rafajtowicz 320-33-45 ewa.rafajlov@qavr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Sieci neuronowe i heurosterowniki
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka

specjalné¢ ART
L . Numer
Przedmiotowy efeki Odmesgeme przedrr.notowgg.o efektu|do Cele Tresci narzdzia
4 efektow ksztatcenia zdefiniowanych przed-
ksztatcenia , e S ; programoweg dydakty-
dla kierunku studiow i specjaléci miotu
cznego
PEK_WO01 S1ARS._ W07 c1.c2|  Wy1-10 12,3
PEK_WO02 S1ARS_WO07 C2-C5| Wy3-14 1,2,3
PEK_WO03 S1ARS_WO07 C1l Wy1-15 1,2,3
PEK W04 S1ARS W02 C4 | Wy9,Wy12 1,2,3
PEK_WO05 S1ARS W02 C5 | Wy7-Wy9 1,2,3
PEK KO1 S1ARS W02 C1-C§ Wy1-15 1,2,3

of



Zat. nr 4 do ZW

Nazwa w jzyku polskim

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

MATEMATYKA AiR

Nazwa w jzyku angielskim MATHEMATICS
Kierunek studiéw (jesli dotyczy):

Specjalnaé (jesli dotyczy):
Stopien studiéw i forma:
Rodzaj przedmiotu:

| stopien*, stacjonarna / -piestacjorarna®
obowizkowy-Fwybieralny-f-ogélneuczelniany-*

Kod przedmiotu MAT001438
Grupa kursow TAK FNHE*
Wyktad Cwiczenia | Laboratoriun Projekt Seminarium
Liczba godzin zag 15 30
zorganizowanych w
Uczelni (ZZU)
Liczba godzin 60 30

catkowitego naktadu pracy

studenta (CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenigé
na ocegn

D

Dla grupy kurséw
zaznaczy kurs kaicowy

(X)

X

Liczba punktow ECTS

w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom
0 charakterze
praktycznym (P)

w tym liczba punktow
ECTS odpowiadafra
zajciom wymagajcym
bezpdredniego kontaktu
(BK)

15

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

1. Wiadomdci z algebry: rozwjzywanie uktadow réwnaliniowych, znajoméc liczb

zespolonych.

KOMPETENCJI

2. Wiadomdci z analizy: znajom@ wiasndci ciagdw i szeregow liczbowych, rachunek
rézniczkowy funkcji jednej i wielu zmiennych, catkaeiznaczona funkcji jednej zmiennej.
3. Wiadomdci z rowna rézniczkowych zwyczajnych: rozwzywanie rowna pierwszego rgu

(o rozdzielonych zmiennych, liniowych) oraz linioghydrugiego rgdu.

C1 Poznanie sposobow rozwywania uktadow liniowych réwrarézniczkowych

CELE PRZEDMIOTU




zwyczajnych pierwszego ¢du.

C2 Poznanie pe¢ oraz metod badania stabikwdi asymptotycznej stabildoi punktéw
réownowagi autonomicznych uktadow réwnzniczkowych zwyczajnych.

C3 Poznanie sposobow rozwywania liniowych réwna rozniczkowych zwyczajnych
wyzszych rzddw.

C4 Poznanie podstawowych wiasaioréwna réznicowych i sposobow ich rozedywania.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy student:

PEK_WO01 zna twierdzenia o istnieniu, jednoznaéegngostaci i sposoby rozgaywania
uktadow liniowych rowna rézniczkowych zwyczajnych

PEK_WO02 zna pefie oraz sposoby badania stabfitia asymptotycznej stabiloi
rozwigzan autonomicznych uktadéw rowhadzniczkowych zwyczajnych pierwszegq
rzedu

PEK_WO03 zna sposoby rozygiywania liniowych rowna rézniczkowych zwyczajnych
wyzszych rzdéw

PEK W04 zna podstawy rachunkuznicowego oraz sposoby rozmywania rowna
réznicowych, w tym za pomadransformaciji Z.

Z zakresu umiegnosci student:

PEK _UO1 potrafi rozwgzywad uktady liniowych rowna rézniczkowych zwyczajnych

PEK_UO02 potrafi badastabilng¢ oraz asymptotycznstabilng¢ punktow rownowagi
autonomicznych uktadow réwnadzniczkowych zwyczajnych

PEK_UO3 potrafi zastosowaransformat Laplace’a do rozwizywania prostych rowria
rézniczkowych

PEK_UO04 potrafi rozwgzywat liniowe rownania réniczkowe zwyczajne waszych rzdow

PEK _UOQ5 potrafi rozwgzywa rownania ranicowe, take z zastosowaniem transformacji Z

Z zakresu kompetenciji spotecznych student:

PEK_KO1 potrafi wyszukiwai korzyst& z literatury zalecanej do kursu oraz samodzielnie

zdobywa wiedz
PEK_KO02 rozumie przydatdé matematyki do rozwgzywania praktycznych problemow
inzynierskich.

A=)

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktady Liczba godzin

Uktady liniowych rownan rézniczkowych zwyczajnychpierwszego
rzedu - twierdzenia o istnieniu, jednoznacgtioi przedhzaniu

Wyl rozwigzan. Metody rozwgzywania: eliminacji, Eulera dla przypadku 2
jednokrotnych warteci wkasnych, uzmienniania statych.
Stabilnos¢ i asymptotyczna stabilnéd¢ punktow réwnowag

Wy2 |autonomicznych uktadow réwha rézniczkowych zwyczajnych 3

pierwszego rgdu - badanie za pomgavartaici wlkasnych macierzy




uktadu, metoda linearyzacji, zastosowanie funkeplinowa.

Liniowe réwnania rézniczkowe zwyczajne wyszych rzdow —
wielomian charakterystyczny, metody wspotczynnik
nieoznaczonych i uzmienniania statych.

ow

Transformata Laplace’a i jej zastosowania do rozgaywania
rownai rozniczkowych.

Podstawy rachunku ré&nicowego — wprowadzenie, rozwyzanie
0golne réwnania rnicowego, zagadnienie pagkowe dla rownani
réznicowego i rozwizanie szczegolne rownaniaznbicowego.
Liniowe rownania rdéznicowe pierwszego redu post&
rozwigzania dla przypadkéw ogdlnego i szczegodlnych, gigktore
wspotczynniki g state.

Liniowe rownania réznicowe jednorodne wyszych rzdéw o
statych wspétczynnikach — wielomian charakterystycz posté
rozwiagzania.

Liniowe rownania roznicowe niejednorodne wyszych rzdéw —
metoda wspoétczynnikdw nieoznaczonych.

Transformacja Z: liniowos¢, wartagci dla chggu przesunriego,

pomnaonego przez funkgjpotegows lub wyktadnicz, zastosowanie

do rozwpzywania réwna réznicowych.

Suma godzin

15

Forma zajeé - ¢wiczenia

Liczba godzin

Cwl

Rozwigzywanie  uktadow rowna

zwyczajnych pierwszego ¢du.

liniowych rozniczkowych

5

Cw2

Badanie stabilri@i punktéw rownowagi.

Cw3

Rozwigzywanie liniowych réwna rézniczkowych zwyczajnych
wyzszych radow.

Cw4

Rozwhzywanie zad& z podstaw rachunku zdicowego.

Cw5s

Rozwgzywanie rowna réznicowych pierwszego eru.

Cwb6

Rozwizywanie réwna réznicowych liniowych wyszych rzdow.

Ccw7

Rozwgzywanie zada o transformacie Z i jej zastosowaniach do
rozwigzywania rowna réznicowych.

Cw8

Rozwgzywanie zad& o grupach skiczonych; grupy permutacji.

Cw9

Rozwgzywanie zada o ciatach skaczonych, wielomiany o
wspoétczynnikach z danego ciata, zagadnienie rozktheci
wielomianu.

Cw10

Kolokwium zaliczeniowe.

Suma godzin

30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

PowbdPE

Wyktad — metoda tradycyjna.

Cwiczenia problemowe i rachunkowe — metoda tradyayjn
Konsultacje.

Praca wlasna studenta — przygotowanie de¢zaj




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formugca Numer efektu Sposo6b oceny aginiccia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), R ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F- Cw PEK_UO1-PEK_UO5 | Odpowiedzi ustne, kartkowki, kolokwia.
PEK KO1-PEK K02
F- Wy PEK_WO01-PEK_WO05| Zaliczenie

PEK_KO1-PEK_KO02

P — otrzymanie oceny pozytywnej tylko pod warunkietnzymania dwoch pozytywnych oce
formujacych.

=]

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] S. Elaydi,An introduction to difference equatiorisowy Jork 2005.
[2] W. Zakowski, W. Leksiski, Matematyka, Cz. IMVarszawa 2002.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] D. BetounesDifferential equations: theory and applicatioridowy Jork 2010.

[2] M. Gewert, Z. SkoczylafRéwnania réniczkowe zwyczajne. Teoria, przyktady,
zadania Wroctaw 2006.

[3] J. Kudrewicz Przeksztatcenie Z i rGwnaniaadicowe Warszawa 2000.

[4] N. M. Matwiejew,Metody catkowania rownarézniczkowych zwyczajnycWarszawa
1986.

[5] J. Muszyski, A. D. Myszkis,Rownania réniczkowe zwyczajn&/arszawa 1984.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

prof. dr hab. Janusz Mierazski (janusz.mierczynski@pwr.edu.pl),

dr hab. Jacek Serafin (serafin@pwr.edu.pl)




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

MATEMATYKA AIR MAP 3018
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU

| SPECJALNGECI ..vvvvveeeeeieei e
Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektdw ksztalcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu** | programowe** dydaktycznego**
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalnaici (o ile
dotyczy)
PEK_WO01 C1 Wyl 1,34
(wiedza)
PEK_WO02 C2 Wy2 1,34
PEK_W03 C3 Wy2 1,24
PEK_WO04 C4 Wy3-Wy5 1,24
PEK_W05 C5 Wy6-Wy7 12,4
PEK_U01 C1 Cwl 2,3,4
(umiejetnosci)
PEK_U02 Cc2 Cw2 2,3,4
PEK_UO03 C3 Cw3 2,34
PEK_U04 C4 Cw4-Cw7 2,3,4
PEK_U05 C5 Cw8-Cw9 2,34
PEK_KO1- C1-C5 Wyl1l-Wy7 1,2,34
PEK_KOZ CWl'CWg

(kompetencje)




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w gzyku polskim:

KARTA PRZEDMIOTU

Procesory sygnatowe

Nazwa w jzyku angielskim: Dogital Signal Processors

Kierunek studiow:
Stopien studiow i forma:
Specjalna¢:

Automatyka i robotyka
| stopien, stacjonarna

Komputerowe sieci s@wvania

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES407
Grupa kursow: TAK
Wyktad Cwiczenia | Laboratoriu | Projekt | Seminariun
m
Liczba godzin zai¢ 15 30
zorganizowanych w Uczeln
(zzV)
Liczba godzin catkowitego 30 60

naktadu pracy studenta
(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie na
ocerg

Zaliczenie na
ocerg

Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X)

X

Liczba punktéw ECTS

3

w tym liczba punktow|
odpowiadajca zagciom

o charakterze praktycznym (P

N—

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

K1AIR_W09
K1AIR_W15
K1AIR_W17
K1AIR_U14
K1AIR_UO8
K1AIR_U16
K1AIR_U17
K1AIR_U33
. K1AIR_UO07
0.K1AIR_U40

HBoo~NoOhwNE

\

rzeczywistego

CELE PRZEDMIOTU

C1 Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu architgkitdziatania procesoréw sygnatowych

C2 Nabycie wiedzy o dziataniu podstawowych uktagi@myferyjnych struktur DSP

C3 Nabycie wiedzy o nmitiwosciach narzdzi programistycznych dl&odowiska procesoréw czasu

C4 Nabycie wiedzy o ofercie producentow uktadéwcpsmrow DSP

C5 Nabycie umiejtnosci opracowywania i uruchomiania programow realigygch na procesorach




sygnatowych algorytmy przetwarzania sygnatu naquoi gzyka asemblera ¢ryka C

C6 Nabycie umigjtnosci postugiwania si narzdziami programistycznymi i uruchomieniowymi dla

procesorow DSP
C7 Nabycie umiejtnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentaciji i kaggdw firmowych

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 zna podstaparchitektue procesorow DSP w szczegohaostatoprzecinkowych (rodzin
C5000) oraz struktur przetwarzania DSP.

PEK_WO02 zna mechanizmy i metody usprawniania dziatprocesorow DSP i sposoby ich
wykorzystania.

PEK_ W03 zna budogwpodstawowych peryferii procesorow DSP dla zastaaow
telekomunikacyjnych i sterowania

PEK_WO04 zna sposoby reprezentacji danych diaych odmian procesoréw DSP i zada
przetwarzania

PEK_WO05 zna podstawy asemblera procesoréw DSRjadistyczne rozkazy usprawniap
przetwarzanie sygnatéw

PEK_ W06 znarodowisko nargdzi developerskich do przygotowania i uruchamigm@gramow
sterupcych prag procesoréw DSP

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO1 potrafi analizowaoraz uruchami@oprogramowanie napisane w asemblerze rodziny
C5000 procesoréw DSP

PEK _UOQ2 potrafi postugiw@asie narzdziamisrodowiska przygotowania i testowania programéw
DSP

PEK_UO3 potrafi uruchamégprogramy w ¢zyku C z wykorzystaniem bibliotek DSP oraz
mechanizmow systemu DSP/BIOS procesorow DSP

PEK _UO04 potrafi diagnozowaefektywndé¢ dziatania programu DSP

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK KOl maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn
analizy
PEK_KO02 rozumie konieczi6é samoksztatcenia oraz rozwijania zdditiado samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsici, dotyczcych stosowanych technologii:

ej

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Wymagania, wprowadzenie —tor przetwarzania sygngidaykiady
wyl zada 2
Architektura procesorow statoprzecinkowych. Podstae/odmiany
Wy2 . ; ) ) 2
procesorow DSP i mechanizmy efektywnej pracy
Gtowne rozkazy asemblera procesora DSP, ich budspasoby
WYy3 | dziatania. Tryby adresacji, stosowane mechanizeasoby 2
usprawniaice dosgp do danych i programu
Wy4 | Pierwszy program podstawowego filtru, rozkazy ukmkowane 2
WV5 Narzdzia generacji kodu i debugowania programu, wsp@miag 2
y projektowania
Wprowadzanie danych do i z systeméw DSP, sposdigdu CODEC
WYG6 | .. . 2
i ich praca z portami McBSP




WYy7 | Oferta rynkowa procesoréw DSP i jej kierunki rozwoj 2
Wy8 | Repetytorium 1
Suma godzin 15

Forma zaje¢ - laboratorium

Liczba godzin

Lal | Efekty probkowania i kwantyzacji oraz ich idgiltacja 3

La2 | Code Composer Studio — podstawowe gdzie przygotowania i 3
uruchamiania programu procesora DSP

La3 | Narzdzia oceny efektywrii pracy programu DSP 3

La4 | Powigzania nargdzi z programami komputera hostiygie systemu 3
operacyjnego RTOS na procesorze DSP

La5 | Rozpoznanie listy rozkazow asembleSkedzenie podstawowych operacji na 3
poziomie asemblera z uwzghieniem naktadkowego przetwarzania

La6 | Wspotpraca z H&W modutu na poziomie asemblesterowanie dziatanien 3
programu i zmiag zewretrznego sygnatu (np. sygnat LED)

La7 | Wiaczenie w program H&W zegara-timera i przefiwawyfacznie na 3
poziomie asemblera

La8 | Wspdlpraca z H&W modutu z poziomu C — sterowani@idniem programu 3
i zmiarg zewretrznego sygnatu (np. sygnat LEDyyeie bibliotek

La9 | Uzycie w program H&W zegara-timera i przenwa z poziomugzyka C, 3
Uzycie bibliotek

Lal0| Opracowanie i uruchomienie wtasnego programu €jira 3
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad ilustrowany slajdami
N2. Strona WEB kursu z udeghiomn literatus, slajdami ilustracji i dokumentagcfirmowa
N3. Udziat w internetowych testach mobiligaych [http://zts.ita.pwr.wroc.pl/moodle/ |
N4. Opracowanie haset stownika gopwyktadu komentowane przez prowadego

N5. Przygotowanie indywidualne do laboratorium koltwane sprawdzianem vgejowym
N6. Praktycznéwiczenia laboratoryjne k@zone sprawozdaniem
N7. Konsultacje

N8. Indywidualne studia dokumentacji technicznej

N9. Praca wiasna — przygotowanie do zaliczenia

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formuca | Numer efektu Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia

(w trakcie semestru), R ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1

PEK_WO01 - W04 e-testy, opisy hasel, dyskusje barktorium

F2

sprawozdania z laboratoriow)

PEK_WO05 — W06 Ocena z laboratorium [wymagane F2>2]
PEK_KO1 - K02 (przygotowanie i przebieg laboratoriéw,
PEK U011 - U04 sprawdziany wégiowe na laboratorium i

P = 0,6(Kolokwium pisemne) + 0,1*F1 + 0,3* F2wyjmagane F2>2]




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]
[2]
[3]
[4]

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

Steve Smith; "Cyfrowe przetwarzanie sygnatow. Rrekny poradnik dla inynieréw i
naukowcow,” Warszawa, BTC 2007

Bruno Paillard; "An Introduction To Digital SignBrocessors”; Université de
Sherbrooke January 2002 [wersja elektroniczna clitestnikdw kursul]

S.M.Kuo, B.H.Lee; “Real Time Digital Signal Procesg; JW&S 2001, [wersja
elektroniczna dla uczestnikow kursu]

http://zts.ita.pwr.wroc.pl/moodle/

[1]

[2]
[3]

Andrew Bateman, lain Paterson-Stephens; "The DSRibtaok Algorithms,
Applications and Design Technoques”, Prentice Ba02.

TMS320C54x - "User’s Guide”, Texas Instruments 280dokumentacja producenta
TMS3320C5515 DSP System - "User’s Guide”, Texasriments 2012 —

dokumentacja producenta

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Kardach, Tel: 71 320 3032, E-mé&ilzysztof.kardach@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Procesory sygnatowe

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

| SPECJALNGCI Komputerowe sieci sterowania

_ Odniesienie przedmiotowego efektu da
Przedmiotowy | otert6w ksztalcenia zdefiniowanych dlg Cele Tresci Numer_

efekt kierunku studiéw i specjalndsci (o ile | przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztatcenia dotyczy)™ dydaktycznego***
PEK_W01 S1ARK_WO06 C1 Wyl-2 N1-4, N8
PEK_W02 S1ARK_WO06 C1-2 Wy2-3 N1-4, N7-8
PEK_WO03 S1ARK_WO06 Cc2 Wy4, Wy6 N1-4, N7-8
PEK_WO04 S1ARK_WO06 C3 Wy3 N1-4, N8
PEK_WO05 S1ARK_WO06 C3 Wy3-4 N1-4, N8
PEK_WO06 S1ARK_WO06 C34 Wy5, Wy7 N1-4, N7-8
PEK_UO1 S1ARK_UO06 C5-6 L2-7 N5-6, N8
PEK_UO02 S1ARK_UO06 C5-6 L2-4 N5-6, N8
PEK_UO03 S1ARK_UO06 C5-6 L8-9 N5-6, N7-8
PEK_U04 S1ARK_UO06 C5-6 L10 N5-6, N7-8
PEK_KO1 T1A_KO01-05 C4 I;/:l'/;/l?o N1-2, N7-8

L1-10

PEK_KO02 T1A_KO01-05 C4 Wy7 N1-2, N7-8

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL Elektroniki

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Algorytmy rozpoznawania obrazéw
Nazwa w ¢zyku angielskimAlgorithms of pattern recognition

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka
Specjalnéc: Technologie informacyjne w systemach automatyKART)
Stopier studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARES503
Grupa kursow: TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 30 15
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 30
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie
na ocen
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
w tym liczba punktéw
odpowiadaica zagciom 1
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 1

wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. K1AIR_W15
2. K1AIR_WO04
3. KI1IAIR_WO09

\

CELE PRZEDMIOTU
C1 Poznanie podstawowych metod syntezy i analggramow klasyfikacji i rozpoznawania oraz
sposobow ich implementacji.
C2 Nabycie umiegjtnosci projektowania oraz badania algorytmow rozpoznawenagarciu o
dane empiryczne z zastosowaniem technik symulaagjiguterowej




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK W01 Znatypowe zagadnienia podejmowania degyzjarunkach niepewnsoi oraz
podstawowe klasy zadaozpoznawania obiektow
PEK W02 Zna geometryczne metody rozpoznawania
PEK_WO03 Zna rozwzanie zadania rozpoznawania obrazow przy petnejrmdcji
probabilistycznej oraz potrafi wyznaczgyzyko dla 0-1 funkciji strat
PEK_WO04  Zna heurystyczne algorytmy rozpoznawaniazdw i potrafi wyznaczylub
oszacowa ryzyko dla takich algorytméw
PEK W05 Zna podstawy konstruowania algorytméw ramaevania w oparciu o rozkiag
empiryczne
PEK_W06 Zna podstawowe algorytmy rozpoznawaniaogi@powego oraz zastosowa
sieci neuronowych w rozpoznawaniu

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO1 Potrafi projektowa implementowé komputerowe algorytmy rozpoznawan
obrazéw w oparciu o dane empiryczne z zastosowatgehmik symulaciji
komputerowej

PEK _U02 Potrafi modelowgorobabilistyczngrodowisko rozpoznawania

PEK_UO03 Potrafi przeprowadzanaliz teoretyczg i empiryczn zaprojektowanych
algorytmow

ly

nia

ia

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wykiad Liczba godzin

Wyl | Wprowadzenie, wiadondoi wskepne, zakres wyktadu 2

Wy2 | Pomiar w warunkach losowych, rozktad warunkowy

Wy3 | Podejmowanie decyzji w warunkach niepewaio

Wy4 | Zadania rozpoznawania, przggl klasyfikacja

Wy5 | Geometryczne metody rozpoznawania. Funkcje dyskrgayijne.

Wy6 | Statystyczny problem rozpoznawania obrazow — atgpBayesa

Wy7 | Ryzyko dla 0-1 funkcji strat

Wy8 | Rozpoznawanie z uczeniem — algorytmy heurystyczne

Wy9 | Wyznaczanie ryzyka dla taych algorytmow rozpoznawania

Wy10 | Rozktady empiryczne w rozpoznawaniu obrazow

Wy11 | Rozpoznawanie wieloetapowe

NINIEAIBRINININIEAINININ

Wy12 | Sieci neuronowe w rozpoznawaniu

w
o

Suma godzin




Forma zajeé¢ — projekt Liczba godzin

Projektowanie oraz badaniezrych algorytméw rozpoznawania

Prl |obrazow w oparciu 0 dane empiryczne z zastosowatgehmik 15

symulacji komputerowej

Suma godzin

15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Rzutnik, tablica

N2. Stanowisko komputerows&rodowisko programistyczne Matlab, pakiet aplikacji

biurowych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca
(w trakcie semestru), H
— podsumowujca (na
koniec semestru)

Numer efektu
ksztalcenia

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

F1 PEK _WO01- Egzamin (pisemny i ustny)
PEK_WO06

F2 PEK _UO1- Sprawozdania z projektu
PEK _UO3

P=0.75*F1 + 0.25 * F2 (pod warunkiem zaliczemiajektu)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] R. Tadeusiewicz, M. Flasski, Rozpoznawanie obrazoWWN, Warszawa, 1991.
[2] J. Koronacki, JCwik, Statystyczne systemy wog s, WNT, Warszawa, 2005.
[3] M. Krzysko, W. Wohnski, T Gorecki., M. SkorzybuBystemy ugze se.
Rozpoznawanie wzorcow analiza skdpieedukcja wymiarowsti, WNT, Warszawa,

2008.

[4] M. Kurzynski. Rozpoznawanie obiektow: metody statystyd2fieyna Wydawnicza
Politechniki Wroctawskiej, 1997.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] L. Devroye, L. Gyorfi, G. LugosiA probabilistic theory of pattern recognitipn
Springer, New York, 1996.
[2] A. Webb, Statistical Pattern Recognitioirnold, London, 1999.

[3] M. Kantardzic,Data Mining Wiley, New Jersey, 2011.

[4] S. OsowskiSieci neuronowe w ggiu algorytmicznymWNT, Warszawa 1996.
[5] R. Wieczorkowski, R. Ziefiski. Komputerowegeneratory liczb losowy¢hWWNT,

Warszawa, 2005.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Zygmunt Hasiewicz (Zygmunt.Hasiewicz@pwr.wroc.pl)




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Algorytmy rozpoznawania obrazéw

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Technologie informacyjne w systemach automatyki (AR)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dlg przedmiotu*** programowe*** narzedzia
ksztaicenia | kierunku studiéw i specjalndici (o ile dydaktycznego**
dotyczy)** *
PEK_Wo01
(wiedza) S1ART W4 C1 Wyl. Wy4 N1

PEK_W02 S1ART W4 Ci Wy5 N1
PEK_WO03 S1ART W4 C1l Wy6, Wy7 N1
PEK_W04 S1ART W4 C1 Wy8, Wy9 N1
PEK_WO05 S1ART W4 Ci Wy10 N1
PEK_WO06 S1ART W4 C1 Wyll, Wy12 N1
PEK_UO1 S1ART U4 C2 Pri N2

(umiejetnosci) —
PEK_UO02 S1ART U4 C2 Prl N2
PEK_UO03 S1ART U4 C2 Prl N2
PEK K01

(kompetencje)
PEK_KO02

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** . z tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w gzyku polskim: Seminarium dyplomowe
Nazwa w jzyku angielskim: Diploma Seminar

Kierunek studiéow: Automatyka i Robotyka
Specjalnaé: Komputerowe sieci sterowania
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy

Kod przedmiotu: ARES409

Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30
(2zV)

Liczba godzin catkowitego

naktadu pracy studenta 60
(CNPS)

. . Zaliczenie na
Forma zaliczenia

ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy

kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw

odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS

odpowiadajca zagciom 1

wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

\

CELE PRZEDMIOTU

C1 Nabycie umiejtnosci poszukiwania selektywnej wiedzy niezlmej do tworzenia wiasnych
oryginalnych rozwjzan.

C2 Zdobycie umiejtnosci przygotowania prezentacji pozwajegj w sposéb komunikatywny
przekaza stuchaczom swoje oryginalne pomysty, koncepcgzwiazania.

C3 Nabycie umiejtnosci kreatywnej dyskusji, w ktérej w sposob rzeczdwyerytoryczny ména
uzasadri i obronit swoje stanowisko.

C4 Nabycie umigjtnosci pisania dzieta prezentigiego wlasne ogjniecia, w tym prezentaciji
wiasnych osignie¢ na tle rozwoju m§li swiatowe.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 potrafi przygotowaprezentag zawierajca wyniki rozwigzan
PEK_UO2 potrafi w dyskusji rzeczowo uzasa&dswoje oryginalne pomysty i rozgaania
PEK _UO03 potrafi krytycznie ocehirozwigzania naukowo-techniczne innych oséb

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - seminarium Liczba
godzin
Sel Omowienie zasad przygotowania i pisania pracy dyplwej, a w 2
szczegOlnéci przedstawienie zasad edytorskich
Prezentacje indywidualne dotyce omdwienia aktualnego stanu wiedzy
zwigzanego z problematykealizowanej pracy dyplomowej oraz
Se2 Y . . L 8
odniesienia przewidywanego, oryginalnego wtasnekiadu do osignig¢
literaturowych
Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedzgréiturowej i zatbonej
Se3 | koncepcji rozwizania stawianych sobie problemow, sktadggh sé na 6
prag dyplomowy
Prezentacje indywidualne dotyce zrealizowanej pracy dyplomowej z
Se4d | uwypukleniem wlasnego oryginalnego dorobku autarazve dyskugj w 14
grupie seminaryjnej
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. prezentacja multimedialna
N2. dyskusja problemowa
N3. praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery: F — formupca (w
trakcie semestru), Numer efektu
P — podsumowgyga (na | ksztalcenia

koniec semestru)

Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia

F1 PEK_WO2, prezentacja
PEK _UO01
PEK_WO01,

F2 PEK_UO02, dyskusja
PEK_U03

P= 0.6*F1+0.4*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

Literatura zwazana z problematykpracy dyplomowej

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

dr hab. inz. lwona Karcz-Duleba, iwona.duleba@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Seminarium dyplomowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Komputerowe sieci sterowania

. Odniesienie przedmiotowego efektu do
Przedmiotowy - . -~ - Numer
efektow ksztalcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt K R . VA Cele przedmiotu narzedzia
. ierunku studiow i specjalnasci (o ile programowe
ksztalcenia dydaktycznego
dotyczy)
PEK_UO1 S1ARK_U10 C2 Se2, Se4 N1
PEK_U02 S1ARK_U10 C3 Se3, Se4 N2, N3
PEK _UO03 S1ARK_U10 C1,C2,C3,C4 Se3, Se4 N2, N3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w gzyku polskim:

Nazwa w jzyku angielskim:

Kierunek studiow:
Specjalnaé:

Stopien studiéw i forma:
Rodzaj przedmiotu:
Kod przedmiotu:

Grupa kursow:

KARTA PRZEDMIOTU
Projekt zespotowy
Team project
Automatyka i Robotyka,

Systemy informacyjne w automatyce ART

| stopien, stacjonarna
obowhzkowy
ARES505

NIE

Wyktad

Cwiczenia | Laboratoriun

Projekt Seminariuny

Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln
(ZzV)

60

Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta
(CNPS)

150

Forma zaliczenia

Zaliczenie
na ocen

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego

kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

KOMPETENCJI

\

C1 Nabycie umigjtnosci wykonania przydzielonych zafl@nzynierskich w ramach realizacji

CELE PRZEDMIOTU

ztozonego zadania #ynierskiego

C2 Zdobycie déwiadczér w pracy zespotowej, w tym umignosci planowania i
harmonogramowania, komunikacji wexstrz-zespotowej, petnienia roli cztonka zespohdhb
lidera, maliwo$¢ wykazania s kreatywndcia, otwart@cia na innowacyjne podgjie do

realizacji celu oraz zorientowaniem na sukces zaspo




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 potrafi wykon@przydzielone zadaniagnierskie w ramach realizacji zespotowego
projektu (ztazonego zadania #ynierskiego) w obszarze technologii informacyjnych
systemach automatyki,

PEK_UO02 umie przeprowadzanalizz ekonomiczg przedstwziecia,

PEK_UO3 potrafi opracowtadokumentagj projektu

Z zakresu kompetenciji:
PEK_KO1 potrafi wspotpracowa zespotem, wykazujegswiadomdacia swojej roli w projekcie ora
dbaldiciag o terminove realizacg powierzonych zada

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - projekt Liczba godzin

Ustalenie tematu i celu projektu (np. system maoit@nia jakdci
produkcji za pomackamer przemystowych, system do przetwarzania
Prl |obrazéw w celu wykrycia defektéw, system sterowawnjhranym obiektem 4
sie¢ neuronowa analizy danych ozggh wymiarach). Przydziat rol w
projekcie, wstpny przydziat zadado wykonania, wybor lidera zespotu

Zapoznanie gi z obszarem problemowym projektu. Praegrozwizaa w

Pr2 obszarze problemu — analiza metod i stosowanycgda@rinformatycznych 4
Analiza wymaga uzytkownika, hcznie z analiz ekonomiczg skutkow
Pr3 implementacji projektu. Opracowanie zadh projektowych. Ustalenie 8

wstepnego harmonogramu dziaténa przyktad w formie sieci PERT) oraz
zasad komunikacji wevatrz-zespotowej i z prowadezym

Analiza ryzyk w projekcie, ustalenie scenariuamaryjnych i sposobéw
monitorowania ryzyka. Zaplanowanie zasad gdzania jakécia w

Pr4 | projekcie, opracowanie procedur kontrolowania jgkdJstalenie zasad 4
odbioru wynikéw poszczegdlnych etapdw projektu arazad
dokumentowania etapow

Realizacja indywidualnych zadl@rojektowych wg harmonogramu realizacji

PrS | etapu projektu 12

Pr6 Realizacja spotkazespotu z prowadeym - zgodnie z ustalonym 4
harmonogramem (kamiemilowy)

Pr7 Realizacja indywidualnych zadg@rojektowych wg harmonogramu realizacji 12
Il etapu projektu
Prezentacja efektow wykonanego projektu, dyskusjalpmowa, ocena

Pr8 |elementow wykonanego projektu przez provgaego. Weryfikacja projekty. 8
Ustalenie ewentualnych zmian

Pr9 | Przedstawienie ostatecznej dokumentacji projekiormie pisemnej 4
Suma godzin 60

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna
N2. Dyskusja problemowa

N3. Konsultacje

N4. Praca wtasna




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w
trakcie semestru), P — | Numer efektu
podsumowujca (na ksztatcenia

koniec semestru)

Sposob oceny aginiecia efektu ksztatcenia

Ocena prezentacji kolejnych etapow projektu

PEK_UO01 oraz umiegtnosci pracy w zespole:
F1 PEK _U02 przestrzegania harmonogramu, aktyséne
PEK_KO1 zespole, umigfnos¢ zastosowania zasad
zarzdzania projektem
Eo PEK_U03 Ocena jakéci wykonanego projektu oraz

dokumentacji projektowej

P=0.4*F1+0.6*F2 F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Praca zbiorowa, Zagdzanie projektem informatycznym - model najlepszyciktyk, IFC
Press, Krakow 2003

[2] Rafajtowicz E., Rafajtowicz W., Wep do przetwarzania obrazéw przemystowych. Oficyn
Wydanicza PWr., 2011 (kgika dostepna bezptatnie w Dokhgskiej Bibliotece Cyfrowej),

[3] Skubalska-Rafajowicz E[Red.]: Sieci neuronowe w przetwarzaniu strumieamyth :
struktury sieci i algorytmy uczenia / pod red. E8kubalskiej-Rafajtwicz. Wroctw :
Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctwskiej, 20X Xksiazka dostepna bezptatnie w
Dolnoslaskiej Bibliotece Cyfrowej)

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[4] Pozycje literaturowe dotygze wybranych metod sterowania i przetwarzania @hvaz
przemystowych orazigykéw programowania

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Ewaryst Rafajtowicz, ewaryst.rafajlowicz@ pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Zarzadzanie projektem informatycznym

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Informatyka
| SPECJALNGCI Systemy i sieci komputerowe

Odniesienie przedmiotowego efektu do

Przedmiotowy - . - . Numer
efektow ksztatcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt . o . T Cele przedmiotu narzedzia
K . kierunku studiéw i specjalnasci (o ile programowe
sztatcenia dydaktycznego
dotyczy)

PEK UO1 S1ART_Ul1l C1 Prl —Pr8 N1, N2, N3, N4
PEK _U02 S1ART_Ul1l C1 Pr1-Pr4 N1, N2, N3
PEK _UO03 S1ART_Ul1l C1 Pro N2, N3, N4
PEK K01 S1ART_KO01 C2 Pr1-Pr8 N2, N3, N4




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim: Technologie Systemow Wbudowanych

Nazwa w ¢zyku angielskim: Technologies of Embedded Systems

Kierunek studiéw (j&li dotyczy): Automatyka i Robotyka (AIR)

Specjalnéc (jesli dotyczy): Technologie Informacyjne w Systemach Automatyk{ART)
Stopier studidéw i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: Obowigzkowy

Kod przedmiotu: ARES500

Grupa kursow: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuni
Liczba godzin zai¢ 30
zorganizowanych w Uczelnj
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 90
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie
na ocere
Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 3
w tym liczba punktéw -
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS 2
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. SIART_WO01
2. SIART_WO03
3. SIART_WO05
4. SIART_WO06
5. SIART_WO07
6. SLART_W09

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu budowy oraz zasatatzia komputerowych systemow
sterowania oraz systeméw wbudowanych.
C2. Nabycie wiedzy z zakresu architektury mikrokolerow.




C3. Nabycie wiedzy z zakresu protokotow transnugjrowej i ich wykorzystania w
systemach wbudowanych.

C4. Nabycie wiedzy z zakresu architektury systemdudowanych i podstawowych
uktadéw stosowanych w systemach wbudowanych.

C5. Nabycie wiedzy z zakresu cyklycia aplikacji, podstawowych etapow oraz metod
uzywanych w produkcji oprogramowania.

C6. Nabycie wiedzy na temat alternatywnych architegystemow komputerowych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 — zna budoywraz zasagldziatania komputerowych systemow sterowania ora
systemow wbudowanych,

PEK W02 — zna gtdwne #aice pomg¢dzy sterownikami PLC a systemami wbudowanym

PEK W03 — zna aplikacje systeméw wbudowanych wdgigaautomatycznej regulacji,

PEK_WO04 — zna architektgimikrokontroleréw (np. ATMega 16/32),

PEK_WO05 — zna wybrane protokoty transmisji cyfromekorzystywane w systemach
wbudowanych (np. 12C, 1-Wire, CAN, Modbus),

PEK_WO06 — zna przyktady architektur systemow wbualoyech z wykorzystaniem
poznanych uktaddéw (np. klawiatura, $wietlacz, expander, czujniki, itd.),

PEK _WO07 — zna poszczegélne fazy cykyeia aplikacji,

PEK W08 — zna poszczegolne etapy oraz metody stos®w produkcji oprogramowania
(np. metody kaskadowe, zwinne, itd.),

PEK W09 — zna rinice pomé¢dzy liniowg a rownolegd architektug komputerow.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Wyl Geneza przedmiotu i zastosowanie systemoéw wbudavhany 2
Y2 | uktadzie automatycznej regulacji.

Wy2 | Komputer jako urgdzenie steruge. 2
Wy3 | Kanaty automatyki (uktady wagiowe i wygciowe). 2
Wy4 | Architektura mikrokontroleréw. 2
Wy5 | Protokoty transmisji cyfrowej (12C, 1-Wire). 2
WYy6 | Protokoty transmisji cyfrowej (CAN, Modbus). 2
Wy7 | Protokoty transmisji cyfrowej (SPI, transmisgiowa). 2
Wy8 | Architektura systemow wbudowanych na przyktddéo. 2
Wy9 | Architektura systemow wbudowanych na przyktddé). 2
WYy10 | Fazy cykluzycia aplikacji i etapy produkcji oprogramowania. 2
Wy1l1 | Modele kaskadowe i modele przyrostowe w prowadzprojektow . 2
Wy12 | Programowanie systemow wbudowanych (1). 2
Wy13 | Programowanie systemow wbudowanych (2). 2
Wy14 | Alternatywne architektury komputerow (1). 2
Wy15 | Alternatywne architektury komputerow (2). 2

Suma godzin 30




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem prezentawjiltimedialnej (projektor).
N2. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotewdm egzaminu.
N3. Konsultacje.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu Sposéb oceny aginiccia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), B ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_WO01 - Egzamin pisemny
PEK_WO09

P = F1 (wymagana jest pozytywna ocena)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Dolinski J., Mikrokontrolery AVR w praktyce, Wydawnictwl C, Warszawa 2003

[2] Uktady scalone TTL w systemach cyfrowych, WKL, Waawa 1980

[3] Petka R., Mikrokontrolery — architektura, progranamue, zastosowania, WKL,
Warszawa 2000

[4] Niederlinski A., Systemy komputerowe automatyki przemystoWeiNT, Warszawa
1985

[5] Greblicki W., Teoretyczne podstawy automatyki, @fia wydawnicza PWr, Wroctaw
2001

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] Noty aplikacyjne omawianych uktadéw scalonych

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

tukasz Korus, lukasz.korus@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Technologie Systemoéw Wbudowanych

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka (AIR)

| SPECJALNGCI Technologie informacyjne w systemach automatyki (AR)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalndci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**

PEK WO01 S1ART_WO01 C1 Wyl N1, N3

PEK W02 S1ART_WO01 C1 Wy?2 N1, N3

PEK W03 S1ART _WO01 C1l Wy3 N1, N3

PEK W04 S1ART_WO01 C2 Wy4 N1, N3

PEK_WO05 S1ART_WO01 C3 Wy5, Wy6, N1, N2, N3
Wy7

PEK WO06 S1ART _WO01 C4 Wy8, Wy9 N1, N2, N3

PEK_WO07 S1ART_WO03, S1IART_W10 C5 Wy10, Wy1d, N1, N2, N3
Wyl2

PEK_ W08 S1ART W03, SIART W10 C5 Wy10, Wy1d, N1, N2, N3
Wyl12

PEK WO09 S1ART_WO09 C6 Wy13 N1, N2, N3

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** . z tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr

Nazwa w ¢zyku polskim:

Nazwa w ¢zyku angielskim:

Kierunek studiéw:
Specjalnéc (jesli dotyczy):
Stopiex studiéw i forma:
Rodzaj przedmiotu:

Kod przedmiotu

Grupa kursow

KARTA PRZEDMIOTU

Komputerowe wspomaganie zargdzania
Computer support of management

Automatyka i Robotyka

ART

| stopien, stacjonarna
obowigzkowy
ARES502

TAK

Wyktad

Cwiczenia

Laboratoriun

1 Projekt Seminarium

Liczba godzin zag
zorganizowanych w
Uczelni (ZZU)

30

15

Liczba godzin
catkowitego naktadu
pracy studenta (CNPS)

60

30

Forma zaliczenia

zaliczen
na ocemp

e

zaliczenie na
ocerg

Dla grupy kursow
zaznaczy kurs kaicowy

(X)

X

Liczba punktéw ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom
0 charakterze
praktycznym (P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadara
Zajgciom wymagajcym
bezpdredniego kontaktu
(BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

KOMPETENCJI

C1.
C2.
C3.
C4.
C5.
C6.
C7.
C8.

CELE PRZEDMIOTU

wspomagania decyzji.

Przedstawienie podstawowychgéqy zakresu zagzlzania.
Przedstawienie systemow MPR, EPR.
Przedstawienie zasad tworzenizng&h systemdéw wspomagania decyz;ji.
Przedstawienie procesu wihaia systemow w firmach.
Wyttumaczenie potrzeby stosowania systeméw sgomych w sztuczpinteligencg.
Przedstawienie firm wdrajacych systemy wspomagania.
Przedstawienie metod przesytania i zabezpiegziamych w sieci.

Przedstawienie najpopularniejszych metod asédizowanymi w systemach




C9 Nabywanie i utrwalanie kompetencji spotecznych:adgdzialndgci, uczciwdé i rzetelndci.
Poszanowanie zasad obagmijagcych wsrodowisku akademickim i spotearswie.

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01
PEK_W02
PEK_WO03

PEK_WO04
PEK_WO05

PEK_WO06
PEK_WO07

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO01
PEK_U02
PEK_UO03

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Zna peajcia z zakresu zagdzania
Zna ide systemow MPR i EPR
Rozumie zasady tworzeniamgch systemdéw wspomagaych podejmowanig
decyzji,

Rozumie idetworzenia systemow, role standardow i systemoszneczi
inteligench oraz wie jakie przynosi to efekty.

Wie jakie firmy zajmygjsie wdrazaniem systemow.

Wie jak zabezpieczyglane firmy oraz bezpiecznie przesylaformacje
Zna metaganalizy CPM, CPM-cost

Potrafi obstugiwaprogram MS Project Pro 2003/2010
Potrafi przeprowadzanaliz projektu metog CPM, CPM-cost
Potrafi zaprojektowanodut dokonujcy analizy CPM, CPM-cost

A4

PEK_KO1 maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy,
PEK_KO02 rozumie konieczdé samoksztatcenia oraz rozwijania zddlciado
samodzielnego stosowania posiadanej wiedzy i giigci,
PEK_KO03 maswiadoma¢ zalet i wad pracy w zespole
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé - wyktad ;';é;?l
Wyl Zarzdzanie i informatyzacja pggia podstawowe 2
Wy2 Typologia informatycznych systemow zadzania 2
Wy3 Systemy informatyczne wg APICS 2
Wy4 Systemy informatyczne ERP 2
Wy5 Systemy eksperckie 2
Wy6 Systemy komputerowe w planowaniu produkcji 2
Wy7 Narzdzia zaradzania informagj 2
Wy8 Cykl zycia systemow informatycznych 2
Wy9Wy10 | Tworzenie i wdrganie systeméw informatycznych 4
Wyll Narzdzia CASE 2
Wy12 Technologie mobilne i sieci komputerowe 2
Wy13 Systemy e-biznesu 2
Wy14Wy15| Bezpieczastwo zasobow informatycznych 4
Suma godzin 30
Forma zajeé - laboratorium Liczba

godzin




Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizazyjn 1

La2 Zaprojektowanie modutu CPM 2

La3 Badanie zaprojektowanych modutéw CPM 2

Lad Obstuga programu PS6 2

Lab Obstuga programu MS Project 2003/2010 2

La6 Stworzenie projektu w programie MS Project 20030 2

La7 Zaprojektowanie modutu CPM-cost 2

La8 Badanie zaprojektowanych modutéw CPM-cost 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1  Wykitad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojeteo

N2 Praca wtasna - samodzielne studia i przygotosvdaikolokwium

N3  Konsultacje

N4  Cwiczenia laboratoryjne

N5  Praca wlasna - przygotowanie @uwiczen laboratoryjnych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca | Numer efektu Sposob oceny agynigcia efektu
(w trakcie semestru), B ksztatcenia ksztatcenia

— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1

PEK W01 - PEK W07 Kolokwium pisemne

F2

PEK _UO1 - PEK_UO03 | Odpowiedzi ustne,
PEK_KO1 - PEK_KO02 | obserwacja wykonywaniawiczen,
pisemne sprawozdaniawiczen

P=0.5*F1+0.5*F2, ocena F1 i F2 mgdzy¢ ocenami pozytywnymi

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]

Udostpniony przez prowadzego zestaw slajdow

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1]
[2]

[3]

[4]
[5]

[6]
[7]

[8]

A. Nowicki, Komputerowe wspomaganie biznesu (2006)

R. Knosyla i Zespot, Komputerowe wspomaganie giania przedsbiorstwem —
Nowe metody i systemy (2007)

Z. Klonowski, Systemy informatyczne zadzania przedgbiorstwem. Modele rozwoj
I wiasciwosci funkcjonalne (2004)

S. Zielinski—Inteligentne systemy w zadzaniu. Teoria i praktyka(2000)

P. Adamczewski. Zintegrowane systemy informatyoczne
praktyce,Warszawa,PWN,(2005)

M.Marek. Bezpieczgstwo informacji,Warszawa, PWN, (2005)
C.Ortowski.Projektowanie hybrydowych systemoéw imfi@atycznych do wspomagania
zarzgdzania,Wydaw.Politech.Gdskiej,(1999).

1

Z. Szyjewski. Zargdzanie projektami informatycznymi, metodyka tworzesystemow




informatycznych. Warszawa, Agencja Wydaw. Placégq9.

[9] J. Florek, E. Klimasara -Uwarunkowania tworzenigegrowanych systeméw
informatycznych (2002)

[10] S. Wrycza. Analiza i projektowanie systemow infotyeanych zarzdzania,
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa (1999)

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Mariusz Makuchowski, mariusz.makuchowski@ pwr.wroc.p

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Komputerowe Wspomaganie Zaradzania
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI ART

Przedmioto| Odniesienie przedmiotowego Cele Tresci programowe Numer
wy efekt | efektu do efektéw ksztatceniaprzedmiotu narzdzia

ksztatcenia| zdefiniowanych dla kierunku dydaktycznego

studiow i specjalngi

PEK_ W01 S1ART W03 Cl Wyl - Wyl15 N1 — N3

PEK_ W02 S1ART W03 Cc2 Wy3, Wy4 N1 — N3

PEK_ W03 S1ART W03 C3,C4 Wy8 - Wy10 N1 — N3

PEK_WO04 S1ART W03 C2,C3,Cbh Wy4 - Wy6 N1 — N3

PEK_ W05 S1ART W03 C6 Wy9, Wy10 N1 — N3

PEK_WO06 S1ART W03 C7 Wyl2 - Wyl5 N1 — N3
PEK _UO1 S1ART U3 C2 La5, La6 N1 — N3

PEK_WO07

PEK_U02 S1ART_U3 C8 La2, La3, La7, La& N3 — N5
PEK_UO03

PEK_KO01

PEK_KO02 S1ART_KO1 C9 V\Il_ygll-_vl\_/;/éS N1 - N5
PEK _KO03




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Platformy programistyzne .Net/Java
Nazwa w jzyku angielskim: Programming platforms Net/Java
Kierunek studiow (jesli dotyczy): Automatyka i robotyka - AIR
Specjalnaé (jesli dotyczy): Technologie informacyjne veystemach automatyki
Stopien studiéw i forma: | stopi@, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu: ARES504
Grupa kursow: TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢ 15 30
zorganizowanych w Uczeln
(zzV)
Liczba godzin catkowitego 30 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na
na ocer ocerg
Dla grupy kursow zaznacey X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
w tym liczba punktéw - 2
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS 1 1
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
.K1AIR_ W13 (INEW002)
.K1AIR_ U13 (INEW002)
.K1AIR_ W09 (INEW001)
.K1AIR_ U08 (INEWO001)
.K1AIR_ U09 (INEWO001)
.K1AIR_ W30 (AREK10)
.K1AIR_ U32 (AREK10)
.K1AIR_ W34 (AREK15)
.K1AIR_ U37 (AREK15)

OCOoO~NOOUIhWNPE

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie ogdlnej wiedzy o platformach Java it,Ndh podobiéstwach i régnicach
(kodzie bajtowym, wirtualnej maszynie, aivosciach klas, nardziach
programistycznych).
C2. Opanowanie umignaosci postugiwania si zintegrowanyngrodowiskiem
programowania wspiergym jezyk Java (Eclipse/IBM Software Architect, Netbeans)
C3. Opanowanie podstaw postugiwaniazntegrowanynsrodowiskiem programowania




wspierajcym rodzirg jezykow .Net (MS Visual Studio).

C4. Opanowanie podstaw projektowania i implementagwigzan z zakresu automatyki i
informatyki zgodnie ze specyficznym digyka Java paradygmatem programowania
obiektowego.

C5. Opanowanie podstaw projektowania i implementagwigzan z zakresu automatyki i
informatyki zgodnie ze specyficznym dla rodziggykow .Net paradygmatem
programowania obiektowego.

C6. Opanowanie podstaw wykorzystania pdrz wspieragcych tworzenie oprogramowanig

(zasady dziatania repozytorium kodu, repozytorilodikGit)

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK W01 — Zna specyfikprogramowania wegyku Java i wgzykach platformy .Net

PEK_WO02 — Zna mdiwosci zintegrowanyclrodowisk programowania dla platformy Java i

.Net
PEK W03 — Zna rinice i podobiastwa médzy platformami .Net i Java oraz ich potencja

Z zakresu umiefnosci:

PEK_UO01 — Umie napisgprost, aplikacg konsolovg na platformie Java i .Net

PEK_U02 — Umie napisgprost, aplikacg okienkowy na platformie Java i .Net

PEK _UO03 — Umie napisgprost, aplikacg sieciowg na platformie Java i .Net

PEK_U04 — Umie zaprojektowa wykorzysta& struktury danych dla platformy Java i
platformy .Net

PEK_UO5 — Umie przygotowsd przeprowadz wdrazenie wiasnej aplikacji

PEK_U06 — Umie wykorzystywanarzdzia typu repozytorium kodu Git

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO1 — ma&wiadoma¢ wptywu jakaci tworzonego kodu na nabiwosé jego dalszego
rozwoju przez innych programistow.

PEK K02 — rozumie konieczédsamodzielnego doksztatcania,szczegdlnie w obliczu
ciggtej ewolucji technologii informatycznych i zmialownika brartowego,
uzywanego w komunikacji porgilzy specjalistami.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé — wykiad Liczba godzin

Wprowadzenie w sprawy organizacyjne. Wprowadzeaieatzdzi i
srodowisk wykorzystywanych w ramach platform JavidET.
Wprowadzenie do pegia repozytorium kodu: wiaska i mozliwosci
repozytorium kodu Git.

Platforma .NET (rozwdj platformy, Common Languagesime, .NET
Wy2 | Framework Class Library, Common Language SpecifinatNET 2
Framework SDK, Visual Studio .NET)

Platforma .NET: API oferowane przez platfg;ndeklarowanie wlasnych

wys3 struktur danych (tablice i kolekcje)

Typy danych (podstawowe typy danychygiiznakow i wyraenia
Wy4 | regularne), elementy programowania obiektowegasiklanterfejsy, 2
wiasciwosci, metody, atrybuty, delegaci i zdarzenia)

Jezyk C#: charakterystyka obiektow (realizacja polimorfizmu),

WyS wyrazenia lambda,ezyk LINQ




Platforma Java — podstawowe @ona (operatory, gtle, obiektowac, itp. w

Wy6 Javie) 2

W Programowanie w Javie (tworzenie graficznych ijedw uytkownika,

y7 ) : 2

wykorzystanie XML w programowaniu)

Wy8 | Repetytorium 1
Suma godzin 15

Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba godzin

Lal Sprawy organizacyjne. Szkolenie stanowiskow® BWprowadzenie do 2
srodowiska programowania wspiefeggo rodzin jezykdéw .Net (MS
Visual Studio). Wprowadzenie do tematyki testownjgstkowych.

La2 Projekt aplikacji konsolowej .Net, dostarcgagj rozwazania prostego 2
problemu symulacyjnego

La3 Projekt aplikacji okienkowej .Net, dostarcazgj GUI w postaci formularzy 2

La4 Rozwdj aplikacji okienkowej .Net — obstuga kontiglpokczenia sieciowe 2
typu WebClient, wykorzystanie kolekcji obiektowrisdizacja

La5 Wprowadzenie do wykorzystania persystencji danychet — testowa 2
aplikacja z wykorzystaniem EntityFramework

La6 Wykorzystanie persystencji danych w .Net w aplikakjenkowej do 2
definiowania prostego systemu decyzyjnego (waruraddcja)

La7 Wykorzystanie podezenia do zewgirznego systemu / API przyyciu 2
komunikaciji sieciowej http, formatu JISON

La8 Wprowadzenie dérodowiska programowania wspiegeggo gzyk Java 2
(Eclipse/IBM Software Architect, Netbeans).

La9 Projekt aplikacji konsolowej Java, dostargeej rozwizania prostego 2
problemu kombinatorycznego

Lal0 | Projekt aplikacji okienkowej Java, dostargeej GUI w postaci formularzy 2

Lall | Wykorzystanie klas i interfejsow Java w impéeracji pakietu natzlzi do 2
obliczer numerycznych

Lal2 | Wykorzystanie kolekcji Java w implementacjasriego algorytmu 2
przetwarzania danych

Lal3 | Projekt aplikacji z elementami grafiki w Java 2

Lal4 | Stworzenie rozproszonego rozmania z wykorzystaniematkow w Java 2

Lal5 | Podsumowanie wykonanych prac i zadania dodegko 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojeid

N2. Cwiczenia w laboratorium komputerowym

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowaniedaczen laboratoryjnych

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@awdm kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu ksztatcenia Sposob ocenyaisiccia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru),
P — podsumowgygfa

(na koniec semestru)

F1 PEK_UO1 - PEK_UO06 Ocena sposobu wykonania zadania
PEK KO1 - PEK K02 (uwzgledniajaca jaké¢ wygenerowanego kod

[




czesciowo w trakcie zaj¢, a czsciowo po ich
zakaczeniu),
ocena poziomu nabytych umg&oici (na
podstawie odpowiedzi na pytania zzane z
wykonanym zadaniem) w trakcie z&j
laboratoryjnych

oraz zakresu zaimplementowanych funkcji

F2 PEK_WO01 - PEK_W03 Odpowiedzi ustne lub pisemnetapy
zadawanych w trakcie wyktadu
Kolokwium koacowe

P=05*F1+05*F2
Koniecznie jest uzyskanie oceny pozytywnej zd& formy realizowanych w ramach przedmiotu
(laboratorium oraz wyktad)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Jennifer Greene, Andrew Stellman, Head First &# Edition, O’Reilly Media/Helion,
2013

[2] Andrew Troelsen, Pro C# 5.0 and the .NET 4 .&nkework, apress, 2012

[3] Joseph Albahari, Ben Albahari, C# 5.0 in a Net§ 5th Edition, O’Reilly Media, 2012
[4] Kathy Sierra, Bert Bates, Java. Rusz gibWydanie Il, Helion, Gliwice, 2010

[5] Joshua Bloch, Java. Efektywne programowanie &yl 11, Helion, Gliwice, 2009

[6] Brian Goetz et al.,Java Concurrency in Pra¢tikadison-Wesley Professional, 2006
[7] Joshua Bloch, Neal Gafter, Java Puzzlers, AadM/esley Professional, 2005

[8] The Java Tutorialdittp://docs.oracle.com/javase/tutorial/

[9] Lewis, Loftus, Java Software Solutions, Addiséesley, 2014

[10] Deitel, Deitel, Java: How to Program, Prentital, 2011

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Brett D. McLaughlin, Gary Pollice, David Wegtnaliza i projektowanie obiektowe. Rus
gtows!, Helion, Gliwice, 2010

[2] Robert C., Martin, Clean Code: A Handbook ofildgsoftware Craftsmanship, Prentice
Hall, 2008

[3] Roy Osherove, The Art Of Unit Testing, ManniRgblications, 2013

[4] Micah Martin, Robert C. Martin, Agile PrinciePatterns, and Practices in C#, Prenti
Hall, 2006

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Bartosz Jabtaaski, Bartosz.jablonski@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Platformy programistyczne .Net/Java
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka - AIR
| SPECJALNGCI Technologie informacyjne w systemach automatyki - RT

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztatcenia | kierunku studiéw i specjalnaici (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 |S1ART_WO05 C1, C3,C4,Cb Wyl —Wy8 N1 - N5
PEK_W02 |S1ART_WO05 C1,C3,C4,Cb Wyl, Wy2, N1 - N5
Wy6

PEK_WO03 |S1ART_ W05 C1, C3,C4,C5 Wyl —Wy8 N1 — N5

PEK_UO1 |S1ART_U2 C1,C2,C3,C4Lal - La2, La9 N1 - N5
C5

PEK_UO2 |S1ART U2 C1, C2,C3,C4, La3-Lav, N1 — NS5
C5 Lal0-La 14

PEK_UO3 |S1ART_U2 C1,C2,C3,C4, La3-La7, N1 - N5
C5 Lal4

PEK_UO4 |S1ART U2 C1, C2, C3,C4, La5-Lav, N1 - N5
C5 Lall - Lal2

PEK_UO5 |S1ART_U2 C1,C2,C3,C4, Lal-Lals N1 - NS5
C5

PEK_UO6 |S1ART U2 C2,C3, C6 L1-Lal5 N1 — N5

PEK_KO01 C4, C5, C6 Lal —Lal5 N1 - N5

PEK_KO02 C4, C5 Lal —Lal5 N1 — N5




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Sieci neuronowe i neurosterowniki 2
Nazwa w ¢zyku angielskimNeural networks and neurocontrollers 2
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Specjalné¢: Technologie informacyjne w systemach automatyki - RT
Stopier studidéw i formal stopien, stacjonarne
Rodzaj przedmiotu: Bowigzkowy
Kod przedmiotuARES507
Grupa kursowNie

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 15
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu 60
pracy studenta (CNPS)
: . zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocere
Liczba punktéw ECTS 2
Liczba punktow odpowiadaga 2
zajeciom o charakterze praktycznym (R)
Liczba punktow ECTS odpowiadaia
zajgciom wymagaicym 1
bezpdredniego kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. ARES501

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie umiejnaosci korzystania z dedykowanych netlizi do symulacji sieci neuronowych

C2. Zdobycie umiegnosci stosowania sieci neuronowych do klasyfikacjrasymaciji funkcji,
predykcji i wykrywania skupisk danych

C3. Zdobycie umiegnaosci stosowania sieci neuronowych do identyfikacgosterowania obiektow
nieliniowych

C4. Zdobycie umiegnosci stosowania metod optymalizacyjnych i symulacgimywe wspomaganiu
decyzji




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

Z zakresu umieinosci:

PEK _UO1 - potrafi dobtarodzaj stosowanej sieci neuronowej i algorytm ncze
do zadanego problemu z dziedziny klasyfikacji, @pymaciji, predykcji
PEK _UO02 — potrafi zaimplementowa dedykowanym pakiecie system zbierania
oraz ws¢pnego przetwarzania danych na potrzeby uczeniarseconowych
PEK _UO03 - potrafi przeprowadziwv dedykowanym pakiecie uczenie sieci neuronowej
ocent przebieg uczenia i jaké dziatania sieci
PEK _UO04 — potrafi zaimplementowa dedykowanym pakiecie system identyfikacji
obiektu dynamicznego
PEK _UOQO5 — potrafi zaimplementowa dedykowanym pakiecie prosty neurosterownik
PEK_UO06 — potrafi w przyspny sposob zaprezentofvaastosowane rozedanie
i 0siggnicte wyniki

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK _KO1 — potrafi wspotpracowa zespotem przy realizacji zionego zadania
inzynierskiego

PEK_KO02 — potrafi harmonogramoweealizacg zadania i okrda¢ wiasciwie priorytety
umazliwiaj ace realizagj zadania

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zajeé — wyktad godzin
Suma godzin 0
TRESCI PROGRAMOWE
., . Liczba
Forma zajeé — laboratorium :
godzin
Suma godzin 0




Forma zajeé¢ — projekt Liczba
Godzin
Prl Zapoznanie z powszechnie stosowanymigalaiami do symulacji sieci
neuronowych: MATLAB Neural Network Toolbox i STATTSCA Data 2
Miner
Pr2 Przyktady zastosowasieci neuronowych typu MLP, RBF i SOM do
prostych zadaz dziedziny klasyfikacji, aproksymaciji, predykejizadania 2
laboratoryjne z zyciem wyzej wymienionych pakietow
Pr3 Zapoznanie z nagdziami do identyfikacji systeméw i sterowania — |bmx'y 1
SYSID i NNCTRL dla pakietu MATLAB
Pr4 Przedstawienie proponowanych zagadnpeojektowych z zakresu identyfikagji
obiektow nieliniowych i sterowania. Ukonstytuowagieip projektowych, wybor 1
tematow
Pr5 Dyskusja zateen projektowych, sposobu zbierania danych oraz uezesmci
neuronowe;j 1
Pré Realizacja projektu — implementacja systemu, zbierdanych, uczenie sieci 5
Pr7 Analiza wynikow, dokumentacja projektu 1
Pr8 Prezentacja wynikow projektu pozostatym grupompagerojektu 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Prezentacje slajdow z wykorzystaniem wideoprojektor

N2 Cwiczenia laboratoryjne
N3 Konsultacje

N4 Praca wtasna — przygotowanie @deiczen laboratoryjnych

N5 Praca wtasha — implementacja systemu zbieraniactiammaz uczenia sieci neuronowych
N6 Praca wtasna — analiza wynikéw, przygotowanie dakutiacji projektu

N7 Prezentacja wynikéw, dyskusja

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcf
(na koniec semestru)

Numer efektu ksztatcenid

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

Odpowiedzi ustne,

obserwacja wykonywaniéwiczen,

F1 PEK_WO01, PEK_WO02 .
- - sprawozdania z wykonanych
éwiczen
PEK_W03, PEK_W04 Przygotowanie, wykonanie i
F2 PEK_U01+ PEK_UO05 dokumentacja projektu, aktywo
PEK_ K01+ PEK K02 na etapach poednich projektu
F3 PEK_KO03 Prezentacja wynikow projektu

P = 0,2*F1 +0,5*F2+0,3*F3




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

Norgaard, M., O. Ravn, N. K. Poulsen and L. K. Hans
Neural networks for modelling and control of dynarsystems, Springer, London, 2000

LITERATURA UZUPELENIAJ ACA:

1. Stanistaw Osowski ,Sieci neuronowe w przetwaizanformacii.”; Warszawa 2000

2. J. Korbicz, A. Obuchowicz, D. Uwski "Sztuczne sieci neuronowe. PLJ 1994, Warszawa
3. J.Zurada, M. Barski, W.etlruch "Sztuczne sieci neuronowe". PWN, Warszawd#® 199

STRONY INTERNETOWE Z OPROGRAMOWANIEM:
http://www.iau.dtu.dk/research/control/nnctrl.html
http://www.iau.dtu.dk/research/control/nnsysid.html

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI _E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Piotr Ciskowski piotr.ciskowski@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Sieci neuronowe i neurosterowniki 2
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka
Specjalnéc¢ : Technologie informacyjne w systemach automatyki

Odniesienie przedmiotowegc}J
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztalcenia  Cele Tresci Numer narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku| przedmiotu| programowe| dydaktycznego
studiow i specjalnéi

PEK_UO01+ PEK_UO03 S1ART_U4 C1+C3 Pri+Pr3 N1, N2, N4

PEK_U04+ PEK_U05 S1ART_U1, S1ART_US5, -

PEK_K01+ PEK_K02 START_KO1 C3.C4 | Pra=Pri NS, N6
PEK_UO06 S1ART_U10 C3 Pr8 N7




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jzyku polskim : Inteligentne budynki

Nazwa w gzyku angielskim : Intelligent buildings

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Specjalnaé: Technologie informacyjne w systemach automatyki (AR)
Stopien studidéw i forma: | stopien, forma stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu ARES509
Grupa kursow TAK

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai¢
zorganizowanych w Uczeln 30 0 0 0 0
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie

na ocerg

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X) X
Liczba punktow ECTS 3

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

N—

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

AREKO004; AREK008; AREKO017; AREKO006; ARES403.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu genezy i historii ropnbudynkow inteligentnych.

C2. Nabycie wiedzy z zakresu zrmicowanych zadabudynku inteligentnego, jako
ztozonego obiektu z rozproszgmteligenci.

C3. Nabycie wiedzy z zakresu systemow bezpigstaea w inteligentnym domu.

C4. Nabycie wiedzy z zakresu systeméw zdrania energii zapewnienia komfortu w
inteligentnych budynkach.

C5. Nabycie wiedzy z zakresu systeméw multimediginyinformatycznych.

C6. Nabycie wiedzy w zakresie technologii integraggstemow w budynkach
inteligentnych.

C7. Nabycie wiedzy dotygzej projektowania automatyki budynkowej w inteliggych
budynkach.




C8. Nabycie wiedzy dotyeej wyszukiwania i korzystania z dokumentacji proghutow i
katalogow firmowych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - Ma upormdkowary wiedz i podstawy teoretyczne dotyge idei inteligentnych
budynkow.

PEK_WO02 — Zna architekteyr funkcjonalndci i wkasndaci struktur systemow automatyki
budynkowej

PEK_WO03 Ma wiedz dotyczca systemoéw bezpiecastwa (SSWiN, KD, SAP, CCTV i
inne) w budynkach inteligerghy

PEK_WO04 — Ma wiedg dotyczca systemow zatglzania energi(elektryczn, cieplry i
innymi), systemami technolagigmi i komfortem (HVAC) w budynkach
inteligentnych.

PEK_WO05-Ma wiedz w zakresie systemoOw zadzania informagj, w tym systemami
multimedialnymi i informatyczmy.

PEK_WO06- Zna ogélne zasady doboru systemow gycip budynkiem inteligentnym w
odniesieniu do zaéh projektowych.

PEK_WO07 — Ma wiedgz dotyczca metod integracji systemow automatyki budynkowej i
systemoéw integgaych w budynkach inteligentnych (BMS, IBMS i inne).

PEK_WO08- Zna metodologiprojektowania systemow i ich integracji w budynkac
inteligentnych.

PEK_WO09 — Rozumie zagadnienia wspoétdziatania agktowv, elektronikow, automatykow |i
informatykow na rzecz projeksmia budynkow inteligentnych.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01 — mawiadoma¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy.

PEK K02 — rozumie koniecz&dsamoksztatcenia oraz rozwijania zddicialo
samodzielnego stosowania @asiaj wiedzy i umigfnosci.

PEK KO3 — rozumie potrzelstosowania ogolnych zasady etyki w pracy zawodpwej
a w szczegOkub projektowania.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin

Geneza i idea inteligentnych budynkow. Przdglwybranych
budynkow inteligentnych pod waglem przeznaczenia (biurowce,
hotele, szpitale, centra kongresowe itd.). Probtgkaa zaradzania
bezpieczéstwem, energi komfortem i informag w inteligentnym
budynku. Zagadnienia algorytmizacji i optymalizasferowania ora
zarzdzania budynkiem inteligentnym.

N

Inteligentny budynek jako zkony obiekt z rozproszaninteligency.
Wy2 | Funkcjonalné¢ i struktura inteligentnego budynku. Systemy 2
wchodzce w skiad inteligentnego budynku. Automatyka buayma.

Zintegrowane systemy bezpiedgeva w inteligentnym budynku:
Wy3 |telewizji dozorowej i monitoringu, kontroli dggu i czasu pracy
sygnalizacji napadu i wlamania, przeciwpoowe i ganicze.

»




Zintegrowane systemy zadzania energi i komfortem: system%/
dystrybucji i pomiaréw energii elektrycznej, inggihtnego sterowanja

Wy4 | 7. : . " . o 4
oswietleniem, sterowania eneggicieplrs, systemy klimatyzacji |i
wentylacji.

Zintegrowane systemy multimedialne i telekomunilaey. systemy
prezentacji audiowizualnej, systemy nagiajace i rozgtoszeniowe,

Wy5 |systemy telewizji dystrybucyjnej i interaktywnej, ystemy| 6
wideokonferencyjne, systemy ackzndgci  wewretrznej, systemy
informatyczne.

Integracja systemow zadzania budynkiem (IBMS). Poziomy 4
integracji. Wspolczesne magistrale systemowe wysiyavane W
Wy6 |automatyce budynkowej i integracji systeméw w igeshtnym
budynku. Nargdzia komputerowe wspomageg zarzdzanie
inteligentnym budynkiem.

Podstawy i metodologia projektowania inteligentnegodynku. 4
Zagadnienia bezpiecastwa systemowego w inteligentnym budynku,
w tym kompatybilnéci elektromagnetycznej, redundancji zasilahia,
ochrony odgromowej i przegiiowej, ochrony danych.

Symbioza architektury, technologii i elektroniki wmteligentnym
budynku jako efekt interdyscyplinarnej realizacji ropesy
Wy8 |projektowania. Aspekty prawne w realizacji | eksthxji 2
inteligentnych budynkow. Aktualne trendy w rozwopieligentnych
domow, budynkow i miast.

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd i opcjonalnie elementow wdzea
automatyki budynkowe.

N2. Konsultacje.

N3. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotedm kolokwium.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formugca | Numer efektu ksztatlcenia Sposob oceny@siccia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru),
P — podsumowyga
(na koniec semestru)

F1 PEK_WO01 + PEK_W09 Kolokwium pisemne
PEK_KO1 + PEK_KO3

P=F1
Uwaga: Warunkiem uzyskania pozytywnej oceny podsumuxej (P) jest uzyskanie pozytywnej oceny
formujacej (F1).




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]
[2]
[3]

[4]
[5]

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

Niezabitowska E. i inni: Budynek inteligentny. Tdmll. Wydawnictwo Politechniki
Slaskiej. Gliwice 2005

Mikulik J.: Budynek inteligentny, TOM Il — Podstawe Systemy bezpiecistwa w
budynkach inteligentnych. Wydawnictwo Politechrikiskiej, Gliwice 2010.

Merz H., Hansemann T., Hubner C.: Building Autoroat- Communication Systems
with EIB/KNX, LON and BACnet. Springer Series org8als and Communication
Technology. Springer-Verlag Berlin Heidelberg 2009

Shengwei Wang: Intelligent Buildings and BuilgiAutomation. Spon Press.

New York 2010

Katalogi brazowe dotyczce urzdzex automatyki budynkowe;j.

[6]
[7]

[8]
[9]

[10]

Programowanie sterownikow PLC w systemid€8ys 2.3, Podcznik uzytkownika,
2006.
Wizualizacja w CoDeSys, Uzupetnienie pgxbnika do programowania sterownikow
PLC w CoDeSys 2.3, 2006.

P. Petykiewicz, Inteligentne instalacjeketgczne, COSIW SEP, Warszawa, 2001
Modular 1/0-System KNX IP Controller 750-84Technical description, installation
and configuration -Version 1.0.6

Fieldbus Independent I/O Module KNX/EIB/TRIbdule - Router Mode 753-646,
Manual - Version 1.0.3

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr inz. Andrzej Jabtaski, email:andrzej.jablonski@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
BUDYNKI INTELIGENTNE
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU: Automatyka i Rdotyka (AIR)

i SPECJALNGSCI: Technologie informacyjne w systemach automatyki TAR

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztaicenia | kierunku studiéw i specjalndici (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**

PEK_WO01 |S1ART_WO07 C1 Wyl N1; N2; N3
(TIA_WO05; T1A_ WO06)

PEK_W02 |S1ART_WO07 C2 Wy2 N1; N2; N3
(T1IA_WO05; T1IA WO06)

PEK_WO03 |S1ART_WO07 C3 Wy3 N1; N2; N3
(TIA_WO05; T1A_ WO06)

PEK_W04 |S1ART_WO07 C4 Wy4 N1; N2; N3
(T1IA_WO05; T1IA WO06)

PEK_WO05 |S1ART_WO07 C5 Wy5 N1; N2; N3
(TIA_WO05; T1A_ WO06)

PEK_WO06 |S1ART_WO07 C6 Wy7 N1; N2; N3
(T1A_WO05; T1IA WO06)

PEK_WO07 |S1ART_WO07 C6 Wy6 N1; N2; N3
(TIA_WO05; T1A_ WO06)

PEK_WO08 |S1ART_WO07 C7,C8 Wy7; Wy6 N1; N2; N3
(T1IA_WO05; T1IA WO06)

PEK_WO09 |S1ART_WO07 C2; C7 Wy8 N1; N2; N3
(TIA_WO05; T1A WO06)

PEK_KO01 |S1ART_KO1

gEE_Egg (TIA_KO2; TIA_KO03; TIA_K04) C7;C8 Wyl1-Wy8 N1: N2; N3;

** - wpisa¢ symbole kierunkowych/specjal§mowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Seminarium dyplomowe
Nazwa w jzyku angielskim: Diploma Seminar
Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka
Specjalnaé¢: Systemy informacyjne w automatyce ART
Stopien studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obownzkowy
Kod przedmiotu: ARES512
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaji¢

zorganizowanych w Uczeln 30
(2zV)

Liczba godzin catkowitego

naktadu pracy studenta 60
(CNPS)

. . Zaliczenie ng
Forma zaliczenia

ocere
Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym (P
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1

wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

\

CELE PRZEDMIOTU

C1 Nabycie umigjtnosci poszukiwania selektywnej wiedzy niezimej do tworzenia wlasnych
oryginalnych rozwjzan.

C2 Zdobycie umigjtnosci przygotowania prezentacji pozwajegj w sposéb komunikatywny
przekaza stuchaczom swoje oryginalne pomysty, koncepcgeiiazania.

C3 Nabycie umiejtnosci kreatywnej dyskusji, w ktérej w sposob rzeczdwyerytoryczny ména
uzasadréi i obronic swoje stanowisko.

C4 Nabycie umigjtnosci pisania dzieta prezentigiego wlasne ogfjniecia, w tym prezentaciji
wiasnych osignie¢ na tle rozwoju m§li swiatowe.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO01 potrafi przygotowaprezentag zawieragca wyniki rozwigzan
PEK_UO02 potrafi w dyskusji rzeczowo uzas&dswoje oryginalne pomysty i rozezania
PEK _UO03 potrafi krytycznie ocehirozwigzania naukowo-techniczne innych oséb

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ - seminarium Liczba
godzin

Omoéwienie zasad przygotowania i pisania pracy dyploej, a w

Sel | szczegolnéci przedstawienie zasad edytorskich i elementévesys 4
sktadu tekstu LaTeX.
Prezentacje indywidualne dotyce omdéwienia aktualnego stanu wiedzy|
zwigzanego z problematgkealizowanej pracy dyplomowej oraz

Se? SN . X L 8
odniesienia przewidywanego, oryginalnego wtasneijadu do osjgnieé
literaturowych
Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedzsréturowej i zatgonej

Se3 | koncepcji rozwizania stawianych sobie problemow, sktadggh sé na 4
prac dyplomows
Prezentacje indywidualne dotyce zrealizowanej pracy dyplomowej z

Se4 | uwypukleniem wiasnego oryginalnego dorobku autarazve dyskusgj w 14
grupie seminaryjnej
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. prezentacja multimedialna

N2. dyskusja problemowa
N3. praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny: F — formujca (w
trakcie semestru),

P — podsumowagfa (na
koniec semestru)

Numer efektu
ksztatcenia

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

F1 PEK_W02, prezentacja
PEK UO01
PEK_WO01,

F2 PEK UO02, dyskusja
PEK UO03

P= 0.5*F1+0.5*F2 F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

Literatura zwazana z problematykpracy dyplomowej

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Ewaryst Rafajtowicz ewaryst.rafajlowicz@ pwr.wrocpl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Seminarium dyplomowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Informatyka
| SPECJALNGCI Systemy i sieci komputerowe

Przedmiotow Odniesienie przedmiotowego efektu do Numer
y efektéw ksztalcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt - S . A Cele przedmiotu narzedzia
K . kierunku studiéw i specjalnasci (o ile programowe
sztalcenia dydaktycznego
dotyczy)
PEK U011 S1ART_U12 C2 Se2, Se4 N1
PEK U02 S1ART_U12 C3 Se3, Sed N2, N3
PEK UO03 S1ART_U12 C1,C2,C3, C4 Se3, Se4 N2, N3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Podstawy automatyki i robotyki
Introduction to automation and @ntrol
Automatyka i Rbotyka, Elektronika, Informatyka,
Telekomiaicja, Teleinformatyka

Nazwa w gzyku polskim:
Nazwa w jzyku angielskim:
Kierunek studiow:

Specjalnaé (jesli dotyczy):

Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obownzkowy
Kod przedmiotu AREWO001
Grupa kursow TAK
Wykitad Cwiczenia| Laboratoriu| Projekt Seminarium
m
Liczba godzin zai 15 15
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 30 30
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na oceg na oceg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktow| 1
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS 1 1
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
brak

\

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie wiedzy z zakresu podstawowycheptgorii regulacii i teorii systemow.
C2 Nabycie umigjtnosci przeprowadzenia prostych symulacjssmedowisku MATLAB/Simulink.
C3 Nabycie wiedzy z zakresu zasad dziatania i dohastaw regulatoréw, czujnikéw, ydzen
wykonawczych i sterownikdw przemystowych, siecmuterowych i standardow sygnatow
automatyki, oraz zastosowaystemow wizyjnych.
C4 Nabycie wiedzy z zakresu identyfikacji, tworzeniodelu matematycznego, symulacji
komputerowej, projektowania dynamiki uktadu zangkego.
C5 Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu budowy mdatoréw i robotéw przemystowych
stacjonarnych i mobilnych, oraz robotyzacji prosegdodukcyjnych.
C6 Nabycie podstawowych umgepasci z zakresu obstugi i programowania robotow
przemystowych, stacjonarnych i mobilnych.
C7 Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu perspekierunkow rozwojowych technologii dla
systemow oraz ugglzen automatyki i robotyki.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 Zna definicje i podstawowe wtasaiosystemow statycznych i dynamicznych o
liniowych i nieliniowych.

PEK W02 Zna podstawowe struktury uktadow regulagiz regulatorow liniowych.

PEK W03 Zna podstawowe zastosowania robotow motdilngozumie pajcia samo-
lokalizacji i autonomii robota.

PEK_WO04 Ma ogélawiedz na temat konstrukcji robotéw mobilnych, ich sysfem
lokomaociji, sterowania i zasilania.

PEK_WO05 Zna podstawowe konfiguracje robotow przdawsgch, ich budow, zdolngci
manipulacyjne i zastosowania, ma elemengaviedz z zakresu sterowaniagzykow
programowania robotow, oraz na temat efektoréwaddw sensorycznych
stosowanych w robotyce.

PEK_WO06 Ma podstawoywviedz odnagnie modeli matematycznych obiektow sterowani
metod identyfikacji i symulacji komputerowej, oraastosowa systemow wizyjnych.

PEK_WO07 Ma podstawoywviedz z zakresu doboru regulatoréw i nastaw regulatoréw,
czujnikéw, sterownikéw przemystowych, oraz agzen wykonawczych.

Z zakresu umiefnosci:

PEK _UO1 Potrafi zaplanowa przeprowadz eksperyment w celu wyznaczenia dynamiki
obiektu sterowania.

PEK _UO02 Potrafi opracowsgprosty algorytm sterowania w inteligentnym budynku
zakodowa algorytm i przetestowaw warunkach laboratoryjnych.

PEK_UO3 Potrafi korzystaz dokumentacji technicznej robotéw i wykorzystado obstugi,
sterowania¢gcznego i prostego programowania typowego robotampystowego.

PEK_U04 Umie przeprowadzproste symulacje liniowych systeméw dynamicznych w
srodowisku MATLAB/Simulink.

PEK _UO5 Umie przeprowadzproste badania uktadéw automatycznej regulacji w
srodowisku MATLAB/Simulink.

PEK_UO06 Potrafi uruchordirobota mobilnego oraz przetest@wsprawnéé jego
podzespotéw, systemu jezdnego i uktadow sensorgteny

Z zakresu kompetenciji:
PEK_KO1 Rozumie i potrafi stosowaasady BHP w trakcie pracy z adzeniami
automatyki i robotyki w laboratorium i poza nim.

[aZ

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad Liczba godzin

Wyl | Automatyzacja i robotyzacja — podstawowezpigi. Podstawowe struktury 2,0
uktadow regulacji i regulatoréw liniowych, sterownprzemystowe,
czujniki, uradzenia wykonawcze.

Wy2 Systemy statyczne i dynamiczne, liniowe i mielve, stacjonarne i 2,0
niestacjonarne. Wybrane wiasobsystemow, stabilrid i niestabilngé.

Wy3 Regulacja automatyczna. Uklady regulacji z otyviezamknkta petla 2,0
sprzzenia zwrotnego. Wybrane whasiwoelementarnych regulatoréw
liniowych.

Wy4 Identyfikacja, tworzenie modelu matematycznexymulacja komputerowa, 2,0

projektowanie dynamiki ukladéw zamigtych.




Wy5 Roboty przemystowe, stacjonarne i mobilne, bualaypy i konfiguracje 2,5
manipulatorow, zadania ukltadéw sterowania, metodgm@amowania,
typowe parametry techniczne, zastosowania.

Wy6 Roboty ustugowe, medyczne, spoteczne, robdgfigentne; robotyzacja i 2,5
elastyczne systemy produkcyjne, kierunki i perspsitrobotyki.

Wy7 Systemy wizyjne w automatyce i robotyce 2,0
Suma godzin 15

Forma zajeé - laboratorium

Lal Roboty mobilne, zasady konstrukcji, sensorgkéipnomia i 2,5
samolokalizacja

La2 Roboty przemystowe, budowa, manipulator, ulsEdowania, panel 2,5
sterowania i programowania, efektory, obstuga ity programowania.

La3 Standardowe sygnaty automatyki i magistrale woikacyjne w 2,0
inteligentnych budynkach.

La4 Pomiary sygnatéw dwustanowych i analogowycldd®ge analogowego 2,0

toru pomiarowego i wykonawczego. Eksperyment wyzaai@ parametrov
charakterystyki dynamicznej obiektu.

=

La5 Symulacja prostych liniowych systeméw dynamyjainw srodowisku 2,0
MATLAB/Simulink

La6 Symulacja i badanie wtasiod prostych uktadow automatycznej regulacjijw 2,0
srodowisku MATLAB/Simulink

La7 Systemy wizyjne w automatyce i robotyce 2,0

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. wyktad tradycyjny z wykorzystaniem multimediow

N2. prezentacje z wykorzystaniem stanowisk laboyaigch
N3. ¢wiczenia praktyczne na stanowiskach laboratoryjnych
N4. dyskusja problemowa

N5. konsultacje

N6. praca wiasna - przygotowanie sprawdzda

N7. praca wtasna - studia literaturowe i materiaf@ddtowych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — Numer efektu ksztalcenia  Sposéb ocenyg@siccia efektu ksztatcenia
formujaca (w trakcie
semestru), P —
podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK1 UO01, PEK1 UO02 | ocena wykonanyctwiczea laboratoryjnych,
PEK1_UO03, PEK1_UO4 | ocena sprawozda zadanych opracowia
PEK1_UO05, PEK1_UO06
PEK1_KO1

F2 PEK1_WO01, PEK1_WO02| kolokwium pisemne
PEK1 W03, PEK1 W04
PEK1 W05, PEK1_WO06
PEK1 W07

P= 0.5F1+0.5F2

Obie oceny formujce F1 oraz F2 mugdy¢ pozytywne.

Niezaliczenigwiczen laboratoryjnych ocena F1, oznacza niezaliczeniskuV przypadku
kolokwium poprawkowego, ocena F2 jéstdni arytmetyczn z obu kolokwidw.




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

Literatura podstawowa
1.

2.

Literatura uzupetnigra
1.
2.
3.

4.

Greblicki W., Teoretyczne podstawy automatyki, @fia Wydawnicza PWr.,
Wroctaw 2001.

Halawa J. Symulacja i komputerowe sterowanie dykenkitadow sterowania,
Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wraat, 2007.

Klimesz J., Solnik W., Urdzenia automatyki, WydPolitechniki Wroctawskiej
Wroctaw, 1991.

tysakowska B., Mzyk G., Komputerowa symulacja ukladcautomatycznej
regulacji wsrodowisku MATLAB/Simulink, Oficyna Wydawnicza Padithniki
Wroctawskiej, Wroctaw, 2005.

SiemensSIMATIC S7-1200 w przyktadacBiemens, Warszawa 2011.

J.-C. Latombe, Robot motion planning, Kluwer AcadeRublishers 1993.

Zdanowicz R., Podstawy robotyki, Wydawnictwo Pdalitaiki Slaskiej, Gliwice,
2011

pod red. Morecki A, Knapczyk J., Podstawy roboty&oria i elementy
manipulatoréw i robotow, Warszawa, WNT, 1993

Brzdzka J. Regulatory cyfrowe w automatyce, WydK®IM, Warszawa, 2002|
Lesiak P.Switalski D., Komputerowa technika pomiarowa, Agenda
Wydawnicza PAK, Warszawa, 2002.

Solnik W., Zajda Z., Komputerowe sieci przemystdwrefibus DP i MP1 w
automatyce, Oficyna Wydawnicza Politechniki Wreg&iej, Wroctaw, 2010.
Kwasniewski J., Programowalny sterownik SIMATIC S7-30(@raktyce
inzynierskiej. Wydawnictwo BTC, Legionowo 2009.

Solnik W., Zajda Z.Komputerowe sieci przemystowe Uni-Telway i magistra
rozszerzenia TSXficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wiaw,
2010.

Z. Korzen, A. Woltczowski, Tendencje rozwojowe robotéw mokdh w
logistycznie zintegrowanych systemach transportavagazynowych i
produkcyjnych - Cz. 1i Cz. 2, Logistyka nr 2 i3)r1995.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wojciech Muszynski wojciech.muszynski@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Podstawy automatyki i robotyki

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka,

Telekomunikacja, Teleinformatyka

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dlg przedmiotu** programowe*** narzedzia
ksztatcenia kierunku studiow i specjalnasci (o ile * dydaktycznego**
dotyczy)** *
PEK_WO01 |K1AIR_W11, K1IEKA W10, C1,c2 Wyl Wy2,La5,La6l N1,N2,N3,N4,N
KL1INF_W11, K1TIN_W10,
K1TEL_W10
PEK_WO02 |K1AIR_W11, K1IEKA W10, C1 Wy3,La6 N1,N2,N3,N4,N7
K1INF_W11, K1TIN_W10,
K1TEL_W10
PEK_WO03 |K1AIR_W11, K1IEKA_ W10, C5,C6 Wy6,Lal N1,N2,N3,N6,N7
KL1INF_W11, K1TIN_W10,
K1TEL_W10,
PEK_WO04 |K1AIR_W11, K1IEKA_ W10, C5,C6,C7 Wy6,Lal N1,N2,N3,N6,N]
K1INF_W11, K1TIN_W10,
K1TEL_W10,
PEK_WO05 |K1AIR_W11, K1IEKA_ W10, C5,C6,C7 Wy5,Wy6,La2 N1,N2,N3,N6,N
K1INF_W11, K1TIN_W10,
K1TEL_W10
PEK_WO06 |K1AIR_W11, K1IEKA W10, C3,C4 Wy3,Wy4,Wy7,La5, N1,N3,N4,N6
KL1INF_W11, K1TIN_W10, La6,La7
K1TEL_W10,K1AIR_W12,
PEK_WO07 |K1AIR_W11, K1IEKA W10, C3,C4 Wy3,Wy4,Wy7,La3, N1,N3,N4,N6
K1INF_W11, K1TIN_W10, La4
K1TEL_W10, K1AIR_W25
PEK_U01 |K1AIR_U22, K1EKA U09, K1INF_U10 C3,C4 Wy4,La6 N1,N3,N4,N6
K1TIN_U10, KITEL_U09
PEK_U02 |K1AIR_U30, K1EKA U09, K1INF_U10 C3 La3 N3,N4
K1TIN_U10, KITEL_U09
PEK_U03 |K1AIR_U11, K1EKA U09, K1INF_U10 C5 La2 N3,N4,N6,N7
K1TIN_U10, KITEL_UO09
PEK_U04 |KI1AIR_U11, K1EKA _U09, K1INF_U10 C2 La6 N3,N4
K1TIN_U10, KITEL_UO09
PEK_U05 |KI1AIR_U11, K1EKA _U09, K1INF_U10 C4 La5 N3,N4
K1TIN_U10, KITEL_UO09
PEK_U06 |K1AIR_U30, K1EKA _U09, K1INF_U10 C6 Lal,La7 N3,N4,N7

K1TIN_U10, KITEL_UO09

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL Elektroniki (W4) PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Miernictwo 2
Nazwa w jezyku angielskim Measurement technique 2
Kierunek studiéw: Elektronika, | nformatyka, Telekomunikacja, Automatyka i Robotyka,
Teleinformatyka
Specjalna¢ (jesli dotyczy):
Stopien studidéw i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu ETEWO002
Grupa kursow NIE
Wyktad Cwiczenia | Laboratoriunm Projekt Seminarium
Liczba godzin zai 15
zorganizowanych w Uczeln
(zzV)
Liczba godzin catkowitego 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie na
ocerg

Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2

w tym liczba punktow 2

odpowiadajca zagciom
0 charakterze praktycznym (P

N—"

w tym liczba punktéw ECTS 0,5
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. K1EKA_WO7 lub K1INF_WO08 lub K1ITEL_WO07 lub K1AIR_WOBIb K1TIN_WO08

CELE PRZEDMIOTU
C1. Opanowanie zasad eksploatacji podstawowyclogoalych i cyfrowych urgdzen pomiarowych
C2. Nabycie umiegfnosci planowania i wykonywania pomiaroéw
C3. Nabycie umiegfnosci analizy wynikéw prostych pomiaréw
C4. Poznanie zasady dziatania i podstawowych fiolsciyloskopu
C5. Nabycie umiejnosci pomiaréw nagi¢ w obwodach pidu statego
C6. Nabycie umigfnosci pomiarow nagzenia padu w obwodach pdu statego
C7. Nabycie umiejnaosci statystycznej analizy wynikow pomiaréw
C8. Poznanie elektrycznych sygnatéw okresowo znyieimmv czasie i zasad pomiaru ich
czegstotliwosci




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu umiejetnosci:

PEK _UO1 — potrafi opisabudowe, wykorzystywa i obstugiwa podstawowe analogowe i
cyfrowe przyrady pomiarowe

PEK _UO02 — potrafi pakczy¢ uktad pomiarowy i poprawnie zaprezentéwayniki pomiarow

PEK _UO3 - potrafi opisabudow, podstawowe funkcje i zastosowania oraz obstugiwa
oscyloskop.

PEK_UO04 - potrafi wykonywai analizow& pomiary napi¢ w obwodach pdu statego

PEK _UOQ5 — potrafi wykonywai analizow& pomiary nagzen pradoéw w obwodach pdu
statego

PEK _UOQ6 — potrafi ocetiostateczny wynik pomiaru na podstawie wielu stgttmnie
niezalenych pomiarow jednostkowych oraz dokéremalizy takiego dkwiadczenia

PEK _UOQ7 — potrafi wykonywai analizow& pomiary czstotliwosci i przesungcia fazowego
sygnatéw okresowych

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Suma godzin
Forma zaje¢ - éwiczenia Liczba godzin
| Suma godzin
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin
Lal Spawy organizacyjne, przepisy BHP i regulamin labmium 1
La2 Narzdzia pomiarowe 2
La3 Oscyloskop — zasada dziatania, obstuga i zastosawan 2
La4 Pomiary napicia statego przyeglami analogowymi i cyfrowymi 2
La5 Pomiary nagzenia ppdu statego przyeglami analogowymi i cyfrowymi 2
La6 Statystyczna ocena wynikéw pomiarow 2
La7 Pomiary czstotliwosci i przesungcia fazowego sygnatéw okresowych 2
La8 Termin rezerwowy— odrabianie zaleggolub temat wolny 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Praca wtasna — przygotowanie @meiczen laboratoryjnych

N2. Cwiczenia laboratoryjne — krétkie 10 min. sprawdgi@nzygotowania teoretycznego
N3. Cwiczenia laboratoryjne -aézenie obwodéw pomiarowych i obstuga pragéaw

N4. Cwiczenia laboratoryjne — protokoty z przeprowadzzmggwiadcze

N5. Konsultacje




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu ksztatcenia  Sposob ocenygrsigcia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru),
P — podsumowgfa

(na koniec semestru)

F2 PEK_U0XPEK_U07 Pisemne kartkowki, dyskusije, sprawéobstugi
przyrzzdow i ich Bczenia, protokoty

P=F1

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Chwaleba A., Poinski M., Siedlecki A.: ,Metrologia elektryczna”, ,WN Warszawa
1996r

[2] Dusza J.: ,Podstawy miernictwa”, Oficyna PoliteditwWarszawskiej, Warszawa 1998r.

[8] Marcyniuk A.: ,Podstawy metrologii elektrycznej”, MI, Warszawa 1984r.

[4] Taylor J.: ,Wstp do analizy kidu pomiarowego”, PWN, Warszawa 1995r.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[5] Bolkowski S.: ,Elektrotechnika”, Wydawnictwa Szkelm Pedagogiczne, Warszawa
1993r.

[6] Marve C.: ,Zarys cyfrowego przetwarzania sygnatdWarszawa 1999r.

[7] Winiecki W.: ,Organizacja komputerowych systemowrparowych”, Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 1997

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI' E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Zbigniew Swierczynski, Zbigniew.Swierczynski@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Miernictwo 2
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Elektronika, I nformatyka,

Telekomunikacja, Automatyka| Robotyka Teleinformatyka

| SPECJALNGCI .
Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele przedmiotu Tresci Numer
efekt efektéw ksztalcenia zdefiniowanych dig programowe narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiow i specjalnosci (o ile dydaktycznego
dotyczy)
PEK_UO1 |K1EKA _UO5, K1AIR_UO07, C1,C2,C3 Lal, La2 N1+N5
(umiejetnosci) | K1 INF_U06, KITEL_UOS5,
K1TIN_UO6
PEK_UO2 | K1EKA _UO05, K1AIR_UO07, C1,C2,C3 La2-La8 N1+N5
K1INF_UO06, K1TEL _UOQ5,
K1TIN_UO6
PEK_UO03 |K1EKA UO05, K1AIR_UO07, C1, C2, C3, La3 N1+N5
K1INF_UO06, K1ITEL_UOS5, C4
K1TIN_UO6
PEK_UO4 | K1EKA _UO05, K1AIR_UO07, C1, C2, C3, Lad N1+N5
K1INF_UO06, K1TEL_UOS5, C5
K1TIN_UO6
PEK_UO5 |K1EKA UO05, K1AIR_UO07, C1, C2, C3, La5 N1+N5
K1INF_UO06, K1ITEL_UOS5, Co6
K1TIN_UO6
PEK_UO6 | K1EKA _UO05, K1AIR_UO7, C1, C2, C3, La6 N1+N5
K1INF_UO06, K1TEL_UOS5, Cc7
K1TIN_UO6
PEK_UO07 |K1EKA UO05, K1AIR_UO07, C1, C2, C3, La7/ N1+N5
K1INF_UO06, K1ITEL_UOS5, C8

K1TIN_UO6




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Podstawy telekomunikacji
Nazwa w jzyku angielskim: Introduction to Telecommunicatiors
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka, Elektroni ka, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhpzkowy
Kod przedmiotu: ETEWO004
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium| Projekt| Seminarium

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych  w Uczelni 30
(2zV)
Liczba godzin catkowitego naktadu 60
pracy studenta (CNPS)

: : Zaliczenie
Forma zaliczenia

na ocegn

Dla grupy kurséw zaznaczykurs
koncowy (X)
Liczba punktow ECTS 2

Liczba punktow odpowiadaga
zajeciom o charakterze praktycznym -

(P)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajciom wymagajcym 1
bezpdredniego kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
1. KITIN_W02, KIAIR_WO02, KIEKA W02, K1INF_W02, K1TE W02
2. KITIN_WO01, K1IAIR_WO01, KIEKA_ W01, K1INF_WO01, K1TE W01
3. K1TIN_U02, K1AIR_U02, KIEKA U02, K1INF_U02, K1TE U02
4. KITIN_UO1, K1AIR_U01, KIEKA U01, K1INF_U01, K1TE U01

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie wiedzy z zakresu podstaw telekomunikacj

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 - zna podstawy reprezentacji sygnatdéw iedinie czasu i estotliwosci.

PEK W02 - zna podstawowe poja wwywane w opisie systeméw telekomunikacyjnych.

PEK_WO03 - zna podstawy modulacji analogowych i@yfych.

PEK W04 - posiada wieglz zakresu modulacji impulsowych, zna twierdzenm@bokowaniu.

PEK_ W05 - posiada wieglz zakresu modulacji impulsowo kodowej oraz poddtadowania w
telekomunikacji.

PEK_WO06 — ma wiedzo szumach i zaktdceniach w systemach telekomuwiigch.

PEK W07 — zna twierdzenie o przeptyvinbkanatu telekomunikacyjnego oraz zasady pracy
systemow szerokopasmowych.

PEK_WO08 — zna podstawowe paip z zakresu dziatania systemow wielokrotnych.

1



TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad Liczba godzin

W-y 1,2 | Sprawy organizacyjne. Sygnaty w dziedzouasu i cgstotliwaosci.

Wy3 System telekomunikacyjny — podstawowegpiaj.

W-y 4,5 | Modulacje analogowe i cyfrowe.

Wy 6 Modulacje impulsowe. Twierdzenie o prébkowaniu

W-y 7,8 | Modulacja impulsowo kodowa.

W-y 9 Kodowanie w telekomunikacji.

W-y 10-12 | Szumy i zakldcenia w systemach telekokamyjnych.

Wy13 Przeptywné¢ kanatu telekomunikacyjnego. Systemy szerokopasmowe

Wy14 Systemy wielokrotne.

Wy15 Repetytorium

w
SINININ|G (NI INA I

Suma godzin

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny
N2. Konsultacje
N3. Praca wiasna — samodzielne studia i przygot@@dm sprawdzianu Kmowego.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowocg Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

Sprawdzian pisemny lub

F1 PEK_WO1+ PEK_WO08 e-testy

P=F1

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Simon Haykin, Systemy telekomunikacyjn€z. 1. Wydawnictwa Komunikacji i dcznaci,
Warszawa 2004.

[2] Simon Haykin, Systemy telekomunikacyjn€z. 2. Wydawnictwa Komunikacji i dczngci,
Warszawa 2004.

[3] Daniel Jozef BemSystemy telekomunikacyjr@z. 1, Modulacja, systemy wielokrotne, szumy.
Politechnika Wroctawska, Wroctaw 1978.

LITERATURA UZUPEtNIAJACA W JEZYKU POLSKIM

[1] W. David Gregg,Podstawy telekomunikacji analogowej i cyfrowéyydawnictwa Naukowq
Techniczne, Warszawa 1983.

LITERATURA UZUPELNIAJACA W JEZYKU ANGIELSKIM

[1] Tommy ObergModulation, detection and codipgohn Wiley & Sons, Chichester 2001.

[2] Jerry D. GibsonPrinciples of digital and analog communicatiopidacMillan Publ., New York
1993.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr hab. inz. Andrzej Kucharski, andrzej.kucharski@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Podstawy telekomunikacji.
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i robotyka, Teleinformatyka

. Odniesienie przedmiotowego efektu do L Numer_
Przedmiotowy efekt . . L Cele przed- Tresci narzedzia
ksztalcenia efeklzlow kszta’fcemf’:l zdeflnlqwan,y gh dia miotu programowe dydakty-
ierunku studiéw i specjalngsci
cznego
K1TEL W13, K1TIN_W13,
PEK_WO01 K1INF_W14, KIEKA W13, C1 Wyl, Wy2 1,2,3
K1AIR_W14
K1TEL W13, K1TIN_W13,
PEK_WO02 K1INF_W14, KIEKA W13, C1 Wy3 1,2,3
K1AIR_W14
K1TEL W13, K1TIN_W13,
PEK_W03 K1INF_W14, KIEKA W13, C1 Wy4, Wy5 1,2,3
KI1AIR_W14
K1TEL_ W13, K1TIN_W13,
PEK_WO04 K1INF_W14, K1EKA_W13, C1 Wy6 1,2,3
KI1AIR_W14
K1TEL_ W13, K1TIN_W13,
PEK_WO05 K1INF_W14, K1EKA_W13, C1 Wy7+Wy9 1,2,3
KI1AIR_W14
K1TEL_ W13, K1TIN_W13,
PEK_WO06 K1INF_W14, KIEKA W13, C1 Wyl0+-Wy12 1,2,3
K1AIR_W14
K1TEL W13, K1TIN_W13,
PEK_WO07 K1INF_W14, KIEKA W13, C1 Wy13 1,2,3
K1AIR_W14
K1TEL W13, K1TIN_W13,
PEK_WO08 K1INF_W14, KIEKA W13, C1 Wyl4 1,2,3

K1AIR_W14




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Technologie informacyjne
Nazwa w jzyku angielskim: Information technologies
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: ETEWO0O07
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 15 15
(ZzV)

Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta
(CNPS)

. : Zaliczenie Zaliczenie na

Forma zaliczenia
na ocen ocerp

Dla grupy kurséw zaznacgy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom - 1
o charakterze praktycznym (P
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 1

wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. Brak

\

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy dotygzej podstawowych technik informacyjnych, spjrekomputerowego orar
sieciowego

C2 Nabycie wiedzy dotyazej ustug w sieciach informatycznych oraz wybrangplkaciji

C3 Nabycie wiedzy dotygeej sposobow pozyskiwania i przetwarzania inforinacj

C4 Nabycie wiedzy dotygzej narzdzi informatycznych wspomaggjych redagowania tekstow
oraz wykonywanie prostych obliazénzynierskich

C5. Nabycie umigfnosci redagowania zaawansowanych dokumentow tekstowych

C6. Nabycie umiejnosci wykorzystania nakgzi informatycznych do oblicienzynierskich oraz
prezentacji graficznej wynikow

C7 Nabycie umiejtnosci tworzenia zaawansowanych prezentacji multimegizh




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 zna podstawowe techniki informatyczne

PEK_WO02 zna sptz komputerowy i sieciowy oraz technologie dpst do sieci

PEK W03 zna podstawowe zasady redagowania tekstow

PEK_WO04 zna natzlzia informatyczne wspomagapg wykonywanie obliczeinzynierskich

PEK_WO05 zna budogwelacyjnych baz danych, formy zap§téechnologie dospu do danych oraz
sposoby zabezpieczenia dgmt do danych poufnych

PEK_ W06 zna podstawowe zasady tworzenia prezematfimedialnych oraz programy i nadzia
informatyczne wspomaggje ten proces

PEK W07 zna podstawowe ustugi w sieciach informatych

PEK_ W08 zna podstawowe sposoby pozyskiwania infojimasieci Internet.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK UO01 potrafi redagowazaawansowane dokumenty tekstowe

PEK_UO2 potrafi wykorzystanarzdzia informatyczne do wykonania oblidzezynierskich oraz
prezentacji graficznej wynikéw

PEK UO03 potrafi tworz§ zaawansowane prezentacje multimedialne

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK KOl — maswiadoma&¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informaciji oraz jej krytyczn
analizy,
PEK_KO02 — rozumie koniecz&é samoksztatcenia oraz rozwijania zdalciado samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i umtepsci,

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wykiad Liczba godzin

Podstawy technik informatycznych. Sgrkomputerowy i sieciowy.
Technologie dogpu do sieci. Oprogramowanie, prawa autorskie, ten
(programy komercyjne, shareware, freeware, opercepuProblemy
bezpieczéstwa, eksploatacji i niezawodstb.

Przetwarzanie tekstow. Edytory i systemy skiadiki Rtkstowe i
Wy2 | formatowane. Dokumenty, szablony, edycja i zasaxghygwvnego 2
formatowania dokumentéw. Korespondencja seryjna.

Arkusze kalkulacyjne. Formuly i przeliczenia, fiftraporty, prognozy,
scenariusze, statystyki, roz@ywanie zada matematycznych,

Bazy danych. Budowa bazy relacyjnej. Formy zafpytachnologie dogpu
Wy4 | do danych. Bezpiecastwo, ochrona danych, pouf rozproszenie, 2
spojna¢. Standardy.

Grafika menegerska i prezentacyjna. Programy prezentacyjne. 8lizacja
danych i statystyk. Prezentacje multimedialne. iRailanie w sieci.

Ustugi w sieciach informatycznych. E-poczta, e-haetkauka, e-handel, e-
Wy6 | biznes, e-praca, e-reklama. Multimedia, integrasjag. Dokumenty 2
elektroniczne. Podpis cyfrowy. Bezpieageno transakcji.

Pozyskiwanie i przetwarzanie informacji. Interriefiektywne wyszukiwanie
informaciji, biblioteki cyfrowe, portale wiedzy, ekakcja wiedzy.

Wy8 | Repetytorium. 1

Suma godzin 15




Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba godzin

Przetwarzanie tekstu (edycja, formatowanie, orgarjgzdokumentow, spisy

Lal tresci, rysunkéw, tabel, podwdjne podpisy). 2

La2 quespondencja seryjna (szablony, arkusze z darplikiWord, plik Excel, 2
plik CSV, baza Access).

La3 Arkqsz kglk_ulacyjny .('form.u’ry.i prze!iczenia, filtry<\{verendy, selektywne >
wybieranie informacji znajdagych s¢ w skoroszycie).
Arkusz kalkulacyjny - wykorzystanie Solvera w razgywaniu prostych

La4 zada inzynierskich 2

Las Arkusz kalku_lacyjny - scenariusze, prezentacjaigzafh wynikow 2
przetwarzania.

La6 Prezentacje__— animacje standardowe i zawansowkemaeiety nawigacyjne 5
W prezentacji

La7 | Prezentacje — elementy multimedialne, edycjsywo slajdu 2

La8 | Repetytorium 1
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad gtébwnie z wykorzystaniem prezentacjikélenicznych oraz multimediow
N2. Realizacja zadaaboratoryjnych

N3. Konsultacje

N4. Praca wtasna — przygotowanie do kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formujca (w
trakcie semestru), P - Numer efekiu Sposo6b ocen jniccia efektu ksztatcenia
podsumowujca (na ksztatcenia P y amghie
koniec semestru)
PEK_WO01- :
F1 PEK_WO08 kolokwium
PEK_UO01 — o,
F2 PEK_U03 ocena wykonanycbwiczea

P =0.5F1+0.5F2, F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

1. Sikorski W., Nowakowska H., Nowakowski Z., Kopergka-Tomczak M.Zarowska A.,
Weglarz W., ECDL: Modut 1-7, PWN, 2011
2. Wroéblewski P., ABC Komputera, Wydanie VIII, Heli@913

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

1. Tanenbaum A.S., Sieci Komputerowe, Wydanie V, HelR013
2. Jaronicki A., ABC MS Office 2013 PL, Helion 2013

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)




Prof. dr hab. inz. Czestaw Smutnicki, czeslaw.smutnicki@ pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Technologie informacyjne

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i Robotyka, Teleinformatyka

Przedmiotowy
efekt
ksztatcenia

Odniesienie przedmiotowego efektu do
efektow ksztatcenia zdefiniowanych dla
kierunku studiéw i specjalnasci (o ile
dotyczy)

Cele
przedmiotu

Tresci
programowe

Numer narzedzia
dydaktycznego

PEK_WO1

K1AIR_W18, K1INF_W18,
K1TEL_W17, KIEKA W17,
K1TIN_W17

Ci1

Wyl

N1, N2, N4

PEK_WO02

K1AIR_W18, K1INF_W18,
K1TEL_W17, KIEKA_W17,
K1TIN_W17

Cc2

Wyl

N1, N2, N4

PEK_WO03

K1AIR_W18, K1INF_W18,
K1TEL_W17, KIEKA_W17,
K1TIN_W17

C3,C4

Wy2

N1, N2, N4

PEK_WO04

K1AIR_W18, K1INF_W18,
K1TEL_W17, KIEKA_ W17,
K1TIN_W17

C4

Wy3

N1, N2, N4

PEK_WO05

K1AIR_W18, K1INF_W18,
K1TEL_W17, KIEKA W17,
KITIN_W17

C1,C3

Wy4

N1, N2, N4

PEK_WO06

K1AIR_W18, K1INF_W18,
K1TEL_W17, KIEKA W17,
KITIN_W17

C1,C3

Wy5

N1, N2, N4

PEK_WO7

K1AIR_W18, K1INF_W18,
K1TEL_W17, KIEKA W17,
K1TIN_W17

Ci1

Wy6

N1, N2, N4

PEK_WO08

K1AIR_W18, K1INF_W18,
K1TEL_W17, KIEKA_W17,
K1TIN_W17

C3

Wy7

N1, N2, N4

PEK_UO1

K1AIR_U17, K1INF_U16,
K1TEL_U15, K1EKA_U15,
KI1TIN_U16

C5

Lal, La2

N2, N3

PEK_U02

K1AIR_U17, K1INF_U16,
K1TEL_U15, K1EKA_U15,
K1TIN_U16

C6

La3-La5

N2, N3

PEK_UO3

K1AIR_U17, K1INF_U16,
K1TEL_U15, K1IEKA_U15,
K1TIN_U16

C7

La6, La7

N2, N3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w jzyku polskim:

Nazwa w jzyku angielskim:

Kierunek studiow:

Stopien studiéw i forma:

KARTA PRZEDMIOTU

Inzynierskie zastosowania statystyki
Mathematical Statistics with Applications in

Engineering

Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
| stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu: ETEWO009
Grupa kursow: TAK
Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai¢
zorganizowanych w 15 30
Uczelni (ZzZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 30 60

(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie| Zaliczenie
na ocegn

na ocen

Dla grupy kurséw
zaznaczy kurs kacowy

(X)

X

Liczba punktow ECTS

5

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom o
charakterze praktycznym (P)

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

1. K1AIR_WO04, KIEKA_ W04, K1INF_WO04, KITEL_WO04, K1TIN_\04
2. K1AIR_WO02, KIEKA_WO02, K1INF_WO02, KITEL_WO02, K1TIN_V2
3. KI1AIR_U02, K1EKA_U02, K1INF_U02, KI1TEL_U02, K1TIN_QP

KOMPETENCJI

C1 Nabycie wiedzy na temat zadastowania hipotez statystycznych i podstawowgshoiw o
parametrach rozkladéw oraz wybranych testow niepatiycznych

C2 Nabycie podstawowej wiedzy na temat wymagktadanych na estymatory parametrow
rozktadow i klasycznych metod ich konstruowaniazostosowania.

C3 Nabycie wiedzy w zakresie zastosawatymaciji i testowania hipotez w systemach

CELE PRZEDMIOTU

przetwarzania informaciji i telekomunikacji

C4 Zdobycie umiegnaosci doboru i stosowania podstawowych testow statystych
C5 Nabycie umiejnosci stosowania i doboru metody estymaciji dla prdstymdeli statystycznych,




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 posiada wiegza temat zadetestowania hipotez statystycznych i podstawowgskowv o
parametrach rozktadéw oraz wybranych testow niepetigycznych

PEK_ W02 posiada wiedzna temat wymaganakitadanych na estymatory parametrow rozktadéw
klasycznych metod ich konstruowania oraz stoscavani

PEK_WO03 posiada wiedzw zakresie zastosowa&stymacji i testowania hipotez w systemach
przetwarzania informacji i telekomunikacji

Z zakresu umiejetnosci:

PEK _UO1 potrafi dobrai zastosowa podstawowe testy statystyczne
PEK_UO2 potrafi stosowa dobiera& metod estymaciji dla prostych modeli statystycznych

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad Liczba godzin
Zarys tematyki wykladu i zastosowatatystyki matematycznej w systemach
Wyl | monitorowania jakéci produkcji, automatyce, informatyce, elektronice 2

telekomunikacji

Podstawowe pefia statystyki, pajcie testu statystycznego, testy istétip

Wy2 . . 2
btedy Ii Il rodzaju, przyktad prostego testu
Rozktady niezbdne do testowania hipotez, testy dla wanitéredniej,

Wy3 ! o ’ . AR . . 2
porownania kilku wartosdirednich, test dla wariancji oraz ich zastosowania

Wy Test dla wspotczynnika korelacji,wybrane testy argmetryczne — testy 5

zgodndci rozktadéw, przyktady doboru testow i ich zastean

Elementy teorii estymacji parametrow — wymagataaveane estymatorom
Wy5 | ((asymptotyczna) nieokiionasé¢, zgodnéé, wariancja estymatora i 2
nierowng¢ Rao-Cramera)

Wy6 Klasyczne metody konstruowania estymatorow (metagymentow i

najwickszej wiarygodnéci) z przyktadami zastosowra 2
Wy7 | Wskp do estymaciji regresji liniowe]
Wy8 | Repetytorium 1
Suma godzin 15
Forma zajeé - ¢wiczenia Liczba godzin

Sprawy organizacyjne. Powtérka elementow rachunku
prawdopodobigstwa.l — zadania ilustrige pogcia dystrybuanty i gstasci
Cwl | rozktadu prawdopodobistwa oraz ich podstawowe wiasob Przykiady 2
histogramow rzeczywistych danych (np. digjoozmow telefonicznych,
danych biometrycznych, rozmiarow defektow itp.)

Powtdrka elementéw rachunku prawdopodasiea.2 — zadania ilustrge
cw? role parametrow potzenia i skali i najprostsze wersje ich estymacijigin

parametry (mediana, moda itd.). Przyktady zastostawao rzeczywistych 2
danych ze zwréceniem uwagi na zmiefthoszacowa.
cw3 Przyktady formutowania probleméw zadych dziedzin techniki w formie )

testow statystycznych. Klasyfikacja rodzajow testéraz z przegidem




repertuaru testow daginych w typowym pakiecie oprogramowania
statystycznego.

Cw4

Przyktady ilustrujce pogcie statystyki testowej, obszaru odrzucenia
hipotezy oraz leldow | i Il rodzaju w testowaniu hipotez. Przyktady
wptywu doboru poziomu istotdoi testu na praktyczne skutki decyziji.

Cwbh

Reprezentacja obserwacji w typowym pakiecie oprograania
statystycznego.

Przyktady normalizacji danych. Szczego6towa anatztu dla wartéci
sredniej w rozkladzie normalnym przy znanej wariaagjraficzry
interpretaq.

Cwb

Zadania ilustrujce podstawowe wiaska rozktadow: chi®2, t-Studenta i R
Snedecora. Wyznaczanie ich kwantyli w pakiecigystgtznym i z tablic.

Cw7

Rozwigzywanie zadailustrujagcych zastosowania testu dla wadio
oczekiwanej przy nieznanej wariancji i poréwnasriednich z kilku
populacji o rozktadzie normalnym (z przyktadamikiyg@znymi badania
istotncsci wptywu jednego czynnika).

Cw8

Zadania ilustrujce zastosowania testu dla wariancji w rozktadzie
normalnym, np. do oceny stabikmd procesu produkcyjnego. Przyktady r
roznych wykreséw we wnioskowaniu statystycznym.

4

Cw9

Przyktady zastosowitestu Kotmogorowa-Smirnowa i testu chi®2 Pears
do oceny rozktadu — na przyktadach danych z korjakbsci, czaséw
trwania rozmow telefonicznych i danych zebranycteprstudentéw.

bna

Cw 10

Zadania pokazgge zastosowania wybranych testéw nieparametrycznyc

Cw 11l

Testowanie istnienia zalrosci dla pary zmiennych losowych — test dla
wspotczynnika korelacji, test Spearmana i przykladgtosowa

Cw 12

Zadania zwjzane z badaniem olgéenia i zgodnéci prostych estymatoroy
dla wartdci oczekiwanej i wariancji (przypomnienie prawa lkieh liczb)

=

Cw 13

Zadania zwjzane z uzyskiwaniem estymatoréw metoda momentéw i/l
metod) najwickszej wiarygodnéci w prostych modelach np. pomiar
parametru z addytywnym zaktoceniami losowymi luradaniach
transmisji danych.

llustracja pagcia odpornéci estymatora — na przyktadzie mediany

Cw 14

Zadania szacowania parametrow regresji liniowejggdmiennej i
transformacje prostych modeli nieliniowych do postagres;ji liniowe;j.

Cw 15

Repetytorium

Suma godzin

30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad z uyciemsrodkow multimedialnych

N2. Prezentacja syntetyczna problematykiczea (ok. 10 min - przez prowageego)
N3. Cwiczenia rachunkowe z dyskuspzwiazar zada

N4 Cwiczenia rachunkowe — krotki sprawdzian pisemny

N5. Konsultacje

N6. Praca wtasna — przygotowanieddczen

N7. Praca wlasna — samodzielne studia, przygotex@mkacowego sprawdzianu




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujca (w

trakcie semestru), P — | Numer efektu Sposob ocen jniccia efektu ksztatcenia

podsumowujca (na ksztatcenia P y amghie

koniec semestru)

F1 PEK_WO01,PEK_WO02| aktywna¢ na wyktadach, ocena z koowego
PEK W03 sprawdzianu

F2 PEK_UO01, PEK_U02,| aktywna¢ naéwiczeniach, oceny sprawdziand
PEK U03 pisemnych nawiczeniach

P =0.3*F1 + 0.7*F2 F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] Koronacki J., Mielniczuk J., Statystyka dd@runkéw technicznych i przyrodniczych. WN
Warszawa, 2001.

[2] Gajek, Kaluszka, “Wnioskowanie statystyCzn&NT, Warszawa, 2000

[3] Wybrane rozdziaty z pogitznikow prof. Magiery i prof. Krz$ko (beda wskazane na wyktadzie

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] Kordecki W., Rachunek prawdopodofstwa Oficyna Wydawnicza PWr, Wroctaw 200
[2] Krysicki W. i inni, Rachunek prawdopodoligwa i statystyka matematycznaw  zadaniach,
Czs¢ 1ill, PWN, Warszawa, 1996.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. dr hab. inz. Ewaryst Rafajtowicz, ewaryst.rafajlowicz@ pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Inzynierskie zastosowania statystyki
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i Robotyka, Teleinformatyka

Przedmiotowy Odniesienie przedmiotowego efektu do . Numer
< ! .~ Cele Tresci .
efekt efektéw ksztalcenia zdefiniowanych dla rzedmiotu roaramowe narzedzia
ksztatcenia | kierunku studiéw i specjalncci (o ile dotyczy) P prog dydaktycznego
K1AIR_W16, K1IEKA_ W15, Wy1l, Wy5, Wy6,
PEK_WO01 K1INF_W16, KITEL W15, Ci,C4 Wy7, Cw2, Cw3+ N1-N7
K1TIN_W15 Cwll
K1AIR_W16, K1IEKA_ W15,
PEK_W02 K1INF_W16, KITEL_W15, C2,C3 Wé’\}\;l\g’%’%mﬁ& N1-N7
K1TIN_W15
K1AIR_W16, KIEKA W15, \\’/Vvyi \évxg \évxj'
PEK_WO03 K1INF_W16, KITEL_W15, C3,-C5 ye, ' ’ N1-N7
- Cw7-Cwll,
K1TIN_W15
- Cwi4
K1AIR_U15, K1EKA_U13, Wyl, Wy5, Wy6,
PEK_UO1 K1INF_U14, K1TEL_U13, Cl,C4 Wy7, Cw2, N1-N7
K1TIN_U14 Cw8-Cw1l
K1AIR_U15, K1EKA_U13,
PEK_U02 K1INF_U14, KITEL_U13, C1,C2,C4 Wé’\}v'l\’zv{’%mﬁg' N1-N7
K1TIN_U14




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

STUDIUM NAUK HUMANISTYCZNYCH
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w gzyku polskim: Filozofia

Nazwa w jzyku angielskim: Philosophy

Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka, Elektroni ka,
Telekomunikacja, Informatyka, Teleinformatyka

Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy, ogdlnouczelniany

Kod przedmiotu: FLEWO0O1

Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)

Zaliczenie

Forma zaliczenia
na ocen

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom -
o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU
C1 Zapoznanie stuchaczy ze specyfikysli filozoficznej ze szczegdlnym uwzglnieniem metod
wnioskowania.
C2 Przyswojenie wiedzy na temat podstawowych mapydwnionego wnioskowania regujaggo i
porzadkujacego nasze rdlenie.
C3 Przedstawienie uwarunkoivedziatalngci inzynierskiej oraz ukazanie problemu spotecznej
odpowiedzialnéci nauki i techniki




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_HUM WO07- student uzyskuje wiegna temat uprawnionych metod wnioskowania (indukcj
dedukcji, abdukgciji);
PEK_HUM WO08- student ma wiedamiezledng do rozumienia i interpretowania spotecznych oraz
filozoficznych uwarunkowa dziatalngci inzynierskiej;

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wyktad Liczba godzin

Wyl Gtoéwne zagadnienia i kierunki filozofii

Wy?2 Podobiéstwa i r@&nice midzy filozofia a religa

Wy3 Podobiéstwa i r@&nic miedzy filozofia a nauk

Wy5 Podstawowe zatenia ontologii

Wy6. | Podstawowe zatenia etyki

2
2
2
Wy4 Podstawowe zakenia epistemologii 2
2
2
4

Wy7,8 | Panoramwspdiczesnej myi filozoficznej

Wy9,10 | Podstawowe zatenia filozofii spotecznej

Wy 13,14| Problemem spotecznej odpowiedziacionauki i techniki

4
Wy 11,12| Podstawowe zaf@nia filozofii nauki i techniki 4
4
2

Wyl5 | Spoteczne i filozoficzne uwarunkowania dziad&ti inzynierskiej

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna
N2. Wyktad informacyjny
N3. Wyktad interaktywny

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w

trakcie semestru), P — | Numer efektu . L .

: ) Sposob oceny aginiccia efektu ksztatcenia
podsumowujca (na ksztatcenia
koniec semestru)

PEK_ HUM W07 Praca pisemna przygotowana na podstawie

F1 PEK_ HUM W08 wyktadbéw i zalecanej literatury

P=F1




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1]
[2]
[3]
[4]
[5]

[6]
[7]
[8]
[9]
[10]
[11]
[12]
[13]
[14]

S. BlackburnOksfordzki stownik filozoficznywarszawa 2004;

T. Buksiiski, Publiczne sfery i religiePozna 2011,

A. ChalmersCzym jest to, co zwiemy naykVroctaw 1997;

R. M. Chisholm Teoria poznanidl994;

Ch. Frankfort- Nachmiast, D. Nachmiastetody badawcze w naukach spotecznirdzna
2001;

A. Grobler,Metodologia naukKrakéw 2004;

M. HeideggerBudowa' mieszka myleé, Warszawa 1977,

M. Heller, Filozofia przyrody Krakéw 2005;

T. Kuhn,Dwa biegunyWarszawa 1985;

B. Latour,Polityka natury Warszawa 2009;

E. Martens, H. Schnédelbach, Filozofia. Podstawpytania, Warszawa 1995;
K.R. PopperWiedza obiektywnaVarszawa 1992;

J. Woleski, EpistemologiaWarszawa 2005;

M. Tempczyk, Ontologidwiata przyrody, Krakow 2005.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1]
[2]
[3]

A. AnzenbacheWprowadzenie do filozofiKrakow 2000;
R. Goodin, P. PettiRrzewodnik po wspotczesnej filozofii politycznej
B. Depré 50 teorii filozofii, ktére powiniersezna?, Warszawa 2008.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Marek Sikora, m.sikora@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Filozofia
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Informatyka, Automatyka i robotyka, Elektronika, Te lekomunikacja, Teleinformatyka

Przedmiotowy

Odniesienie przedmiotowego efektu do

- . - - Numer
efektow ksztalcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt ki R . A Cele przedmiotu narzedzia
. ierunku studiow i specjalnasci (o ile programowe
ksztalcenia d dydaktycznego
otyczy)
K1INF_WO03
PEK_HUM K1AIR_WO03 Wyl; Wy3-Wy5;
WQ7 K1EKA_WO03 €L c2,C3 Wyl1ll-Wyl12 N1, N2, N3
K1TEL_WO03
PEK_HUM Wyl — Wy2;
W08 K1TIN_WO02 C1,C2,C3 Wy6-Wy15 N1, N2, N3

Tylko KRK dla TIN-u przypisane jest do PEK_HUM W08?




Zat. nr 4 do ZW 33/201

2

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jzyku polskim: Fizyka 1.1A
Nazwa w jzyku angielskim: Physics 1.1A
Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obownzkowy, ogolnouczelniany
Kod przedmiotu: FZP4001
Grupa kursow: TAK
Wyktad Cwiczenia Laboratorium  Projekt  Seminariu
Liczba godzin zaji¢
zorganizowanych w Uczeln 30 15
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90 60
(CNPS)
. : . zaliczenie
Forma zaliczenia egzamir
na ocemn
Dla grupy kurséw zaznacgy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 3 2
w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym (P
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 3 )

wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

m

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

Znajoma¢ podstaw analizy matematycznej i algebry

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu mechdthélgycznej, termodynamiki
fenomenologicznej, podstaw mechaniki kwantowejyKijadra atomu i fizyki fazy
skondensowanej

C2. Zdobycie umiejnaosci jakosciowego rozumienia, interpretacji orazstmwej analizy — w
oparciu o prawa fizyki — wybranych zjawisk i proéesfizycznych z zakresu mechaniki klasyczne|
termodynamiki fenomenologicznej, podstaw mechanikintowej, fizyki pdra atomu i fizyki fazy
skondensowanej




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - Zna i potrafi objai¢ podstawowe prawa mechaniki punktu materialnegiaduk
punktow materialnych i bryty sztywnej, a takwtasnéci ruchu drgajcego i zjawisk
falowych.

PEK_WO02 - Zna i potrafi objai¢ podstawowe prawa termodynamiki fenomenologicznej

PEK_WO03 — Zna wybrane zagadnienia fizyki wspotceggrrakresu podstaw mechaniki kwantowej

fizyki j adra atomowego oraz fizyki ciata statego

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 — Potrafi iléciowo i jakgiciowo opisywa zjawiska i procesy z zakresu praktyki
inzynierskiej postugujc sk podstawowymi prawami mechaniki klasycznej, a weeg6éIndgci
prawami dynamiki oraz zasadami zachowania

PEK_UO2 — Potrafi iléciowo i jakdgciowo analizowé zagadnienia fizyczne o charakterze
inzynierskim postugujc sk podstawowymi prawami oraz zasadami termodynamiki
fenomenologicznej

PEK _UO3 — Potrafi jakiciowo opisywa zjawiska i analizow&zagadnienia wspotczesnej praktyki
inzynierskiej w oparciu o prawa i zasady fizyki wsa@snej

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyktad Liczba
godzin
W Wprowadzenie: zakres i metodologia fizyki; metodakowa; wielkdci i
yl |. o 1
jednostki fizyczne
Wy2 | Kinematyka punktu materialnego 2
Wy3 | Dynamika punktu materialnego. Réwnania ruchu désych przypadkoéw 2
Wy4 | Pracai energia mechaniczna. Zasada zachowanigiienechanicznej 2
Wy5 | Dynamika uktadu punktéw materialnych. Zasada zaemav@du 2
Wy6 | Dynamika ruchu obrotowego; bryla sztywna. Zasadha@aania momentuepu 3
Wy7 | Ruch drgaicy. Oscylator harmoniczny 3
Wy8 | Fale mechaniczne: opis ruchu falowego, endadjiainterferencja, fale stage 3
Wy9 | Zasady termodynamiki, energia wesrana, zasada ekwipartycji energii 2
W Elementy teorii kinetyczno-molekularnej gazu doskego, rozktady Maxwella
y10 2
Boltzmanna
Wyl1 Podstawy mechaniki kwantowej: stany ukfadu, funkajawa, kwantowanie >
energii, tunelowanie
W Fizyka pdrowa: budowa atomu, sitydrowe, promieniotworczg, reakcje
y12 . . . 3
rozpadu i syntezyfrowej
Elementy fizyki fazy skondensowanej: struktura pewen ciat statych,
Wy13 . . . . oy : . 3
przewodnictwo cieplne izolatorow, wtasiwoelektryczne i optyczne ciat statych
Suma godzin 30
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — éwiczenia Liczba
godzin
cwl R_ozwiqzngnie z_adﬁt wielkosci wektorowe, jednostki fizyczne oraz 1
niepewnd@ci pomiarowe
Cw2 | Rozwigzywanie zadé& Kinematyka punktu materialnego 2
Cw3 | Rozwigzywanie zadé& Dynamika punktu materialnego 2
Cwa Rozwigzywanie zad& Praca i energia mechaniczna. Zasada zachowagigien >
mechanicznej
Cw5 | Rozwiazywanie zad& Dynamika ukladu punktéw materialnych i zasada 2




zachowania ¢du

cwe Rozwigzywanie zad& Dynamika ruchu obrotowego; bryta sztywna; zasada >
zachowania momentwgu

Cw7 | Rozwhzywanie zad& Ruch drgajcy; oscylator harmoniczny 2

Cw8 | Sprawdzian kicowy 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad — metoda tradycyjna z wykorzystaniem imgdiow

2. Cwiczenia rachunkowe — metoda tradycyjna, dyskuagmzwizaniami zada
3. Cwiczenia rachunkowe — sprawdziany pisemne

4. Cwiczenia rachunkowe — zadania domowe

5. Konsultacje

6. Praca wlasna — przygotowaniedaczen

7. Praca wilasna — wskazana lektura dodatkowa

8. Praca wlasna — przygotowanie do egzaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujca (w
trakcie semestru), P — Numer efektu
podsumowujca (na ksztatcenia

koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

Odpowiedzi ustne,

PEK_WO01 : . .
F1 - pisemne sprawdziany, zadania domowe
PEK_UO1 : M
— sprawdzian kacowy zéwiczen
F2 PEK_WO01-W03 Egzamin pisemn
PEK_U01-U03 9 P y

P =0,4*F1 + 0,6*F2, j@ F1,F2 pozytywne; P = 2,0 w przeciwnym razie.

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.

[1] D. Halliday, R. Resnick, J. WalkdPodstawy fizykitom 1,2,4,5, Wydawnictwo Naukowe PWN,
Warszawa 2003

[2] Jay OrearFizyka Wydawnictwo Naukowo-Techniczne, Warszawa, 2008.

[3] I.W. Sawieliew,Wyktady z fizykitom 1-3, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2003.
[4] Listy zada publikowane przez wykladowcéow

LITERATURA UZUPEXNIAJ ACA:.

[1] H. D. Young, R. A. Freedmakiniversity PhysicsPearson—Addison Wesley, 2014
[2] W. Korczak, M. Trajdosyektory, pochodne, cajkivydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa,
2013.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

prof. dr hab. inz. Pawet Machnikowski; Pawel.Machnikowski@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Fizyka 1.1A

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka, Te lekomunikacja, Teleinformatyka

Odniesienie przedmiotowego efektu do

Przedmiotowy - . . ‘i Numer
efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt - S A Cele przedmiotu narzedzia
K . kierunku studiéw i specjalndci (o ile programowe
sztalcenia dydaktycznego
dotyczy)
K1AIR_WO06, KIEKA_ W06, WYL-W8
PEK_WO01 K1INF_WO07, K1ITEL_WO8, c1 Cvzl-(ivx)/ls N1-N8
K1TIN_WO07
K1AIR_WO06, K1EKA_WO06,
PEK_WO02 K1INF_WO07, KITEL W06, C1 Wy9-Wy10 N1,N5,N7,N8
K1TIN_WO07
K1AIR_WO06, K1EKA_WO06,
PEK_WO03 K1INF_WO07, KITEL W06, C1 Wy11-Wy13 N1,N5,N7,N8
K1TIN_WO7
K1AIR_U04, K1EKA_UO03, K1INF_U04 Wyl-Wy8 )
PEK_U01 K1TEL_U03, K1TIN_U04 C2 Cw1-Cw8 N1-N8
K1AIR_U04, K1EKA UO03, K1INF_U04 K
PEK_UO02 K1TEL U03, K1TIN_U04 C2 Wy9-Wy10 N1,N5,N7,N8
PEK_U03 K1AIR_U04, K1EKA UO03, K1INF_U04 co Wy11-Wy13 N1.N5.N7.N8

K1TEL_UO03, K1TIN_UO04




Zal. nr 4 do ZW 64/2012

FACULTY Electronics......... /| DEPARTMENT.......c.ceen.
SUBJECT CARD

Name in Polish Fizyka 3.3

Name in English Physics 3.3

Main field of study (if applicable): Automatics and Robotics.

Specialization (if applicable): ......... STTUTI

Level and form of studies: 1stlevel, full-time

Kind of subject: obligatory

Subject code FZP004002

Group of courses - No

Lecture Classetaboratory ProjeciSeminal
Number of hours of organized class¢kb 15
in University (ZZU)
Number of hours of total student (60 60
workload (CNPS)
Form of crediting crediting witH crediting with
grade* grade*
For group of courses mark (X) final
course
Number of ECTS points 2 2
including number of ECTS points } 1
practical (P) class
including number bECTS points fdl 1
direct teachestudent contact (B
classes

*delete as applicable

PREREQUISITES RELATING TO KNOWLEDGE, SKILLS AND OTH ER
COMPETENCES

SUBJECT OBJECTIVES

principles of semiconductor devices
C2 The acquisition of skills to carry out simpleatical measurements in order to determine
the basic performance parameters of the devices.
C3 The acquisition of ability to work in a team.
C4 Understanding the need for self-study.

SUBJECT EDUCATIONAL EFFECTS

relating to knowledge:
PEK_WO01 Understands the physics of operation @csetl semiconductor devices.

C1 Gain knowledge on the basics of solid physices®ary for understanding of the operating



PEK_WO02 Knows the rules of measurement of eledtpasameters of selected semicondugtor
devices.

relating to skills:

PEK _UO01 Can explain the physics of selected sendiectior devices.

PEK _U02 Can perform measurements of basic parasnetela variety of semiconduc
diodes.

PEK _UO3 It can carry out the analysis of measurgmesults andssess test properties
electronic circuits.

PROGRAMME CONTENT

Form of classes - lecture Number
of hours
Lec 1Crystallographic systems. Chemical bonding inlal state. 1
Lec JFree electron model. Metals. Ohm's Law. Condugtiaitd mobility. 1
Lec 3Band theory of solids. 2
Lec 4The electrons and holes in semiconductors. 1
Lec §intrinsic and doped semiconductors, with direc emlitect energy gap. 2
Lec §Semiconductor junctions: metal-semiconductor iaiezf p-n, bipolar 3
transistor, hetero-and nano-structure.
Lec 7Optoelectronic semiconductor devices (photo- detesblar cell, LED and 5
laser).
Lec 8Bipolar transistors JFET, MOSFET etc.. CCD devices
Lec 9Test
Total hours 15
Form of classes - laboratory Number
of hours

Lab 1 |Introduction to the laboratory (common footgroups). 1h5




Lab 2-6|The measurement of curevitage characteristics of the visible and infrg
LEDs. Determination of series resistance, idedéitgor and builtn voltage] 12
Measurement of curent-voltage characteristics pfnajunction diode as
function of temperature. The designation of theatyics of changes in {
value of the temperature increment of binlpotential. The determination
energy gap.

Measurements of curent-vaje characteristics of a rectifying and Z
diode. Determination of the static and dynamicstasice of the Zener dio
Determination of the diodes current vs time andtagg vs tim
oscillograms.

Measurements of the static curent-voltage charstics of the fiel
transistor (JFET). Determination of conductance amadsconductance 1
selected operationg points of the transistor.

Measurements of the dark and illuminated cukeitage characteristics
a photodiode. Determination of the aierresistance with the use of th
various methods. Verification of the inverse squave Detrmination of th
short circuit current and the open circuit voltaf@ photodiode.
Measurements of the temperature dependence ofie&atesistance of
metal and a semiconductor. Determination of a teatpes resistan
coefficient of a metal and a semiconductor enedyy. g

Lab 7 |Recovery exercises (common for two groups). 5
Total hours 15

TEACHING TOOLS USED

N1. Traditional lecture with multimedia presentaso

N2. e-lecture notes available by the Internet.

N3 Own work-study for the final test

N4. e-lab materials posted on the Internet.

N5. Instructions- theoretical introduction to |ateecises.

N6. Work instructions for the lab exercises.

N7. Consultation and contact by email.

N8. Own work-preparing for the exercises

N9. Own work-development of measurement resulteerform of a report.

EVALUATION OF SUBJECT EDUCATIONAL EFFECTS ACHIEVEME NT

Evaluation (F |Educational effect number Way of evaluating educeti effect
— forming achievement
(during

semester), P —
concluding (at
semester end)

F1 PEK _UO01, PEK _UO02, The oral reply, tests




F2 PEK _UO01, PEK _UO02, Evaluation of laboratory mpo

P1 =average of F1iF2

F3 PEK_WO01,PEK_WO02 activity on talk: oral respoasd tests

F4 PEK_WO01,PEK_WO02, Final test

P2 = F4 taking into account the F3 (maximum elevatf assessment 1)

PRIMARY AND SECONDARY LITERATURE

PRIMARY LITERATURE:

[1] Lecture notes (pliki PPT), available via intetnwww.if.pwr.wroc.pl\~popko

[2] Laboratory notes ( instructions) , availabla uiterne www.if.pwr.wroc.pl\~popko
[3] S.Kuta ,Elementy i uktady elektroniczne” WydGH, wyd. | 2000

[4] E.Popko,Fizyka odnawialnyctzrodet energii; E-skrypt DBC

SECONDARY LITERATURE:

[1] W.Marciniak “Przyrady potprzewodnikowe i uktady scalone” WNT Warszal@87
[2] J.Hennel ,Podstawy elektroniki potprzewodnikgW&/NT Warszawa 1995.

SUBJECT SUPERVISOR (NAME AND SURNAME, E-MAIL ADDRES S)

Ewa Popko, ewa.popko@pwr.wroc.pl




MATRIX OF CORRELATION BETWEEN EDUCATIONAL EFFECTSG®GR SUBJECT
Physics 3.3
AND EDUCATIONAL EFFECTS FOR MAIN FIELD OF STUDY
Automatics and Robotics
AND SPECIALIZATION

Subject educational Correlation between Subject [Programme| Teaching tool
effect subject educational effect| objectives | content number

and educational effects

defined for main field of

study and specialization (it

applicable)
PEK_WO01 (knowledge K1AIR_WO07 Cl,C4 Lec 1-Lec§ N1, N2, N3,
N7,N9
PEK_WO02 K1AIR_WO07 Cl1,C4 Lecl-LecS N4-N8
PEK_UO1 (skills) K1AIR_UO06 C2,C3,C4| Labl-Lab4 N1-N7
PEK_UO02 K1AIR_UO06 C2,C3,C4| Labl-Lab4 N4-N8

PEK_KO1
(competences)
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WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Programowanie obiektowe
Nazwa w jzyku angielskim: Object Oriented Programming
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka, Elektroni ka, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarny
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: INEWO0O02
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30 30
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90 90
(CNPS)

. : Zaliczenie Zaliczenie
Forma zaliczenia

na oceg na oceg

Dla grupy kurséw zaznacgy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 6
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom - 2

o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 2
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

1. K1AIR_WO09, K1EKA_W08, K1INF_WO09, KITEL_WO08, K1TIN_WO0
2. KI1AIR_U09, K1IEKA UO07, K1INF_U08, KITEL_U07, K1TIN_Q0B

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zna podstawy itynierii i metodologii programowania obiektowego
C2. Umie samodzielnie twor&yrogramy zorientowane obiektowo




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 Zna filozof} podejcia obiektowego
PEK_WO02 Zna podégie obiektowe jako sposéb pojmowania otagzeyjj rzeczywisteci
PEK W03 Zna podstawy zunifikowanegayka modelowania (UML)
PEK_WO04 Zna podstawy ignierii i metodologii programowania obiektowego
PEK_WO05 Zna podstawowe nadzia obiektowo zorientowaneggzyka programowania na
przyktadzie §zyka C++

Z zakresu umiejetnosci:

PEK UO01 Potrafi samodzielnie formutoiveuzywaé technologé budowy programéw
obliczeniowych zorientowanych obiektowo

PEK_U02 Potrafi wykonyw@i tworzy¢ fragmenty kodu pozwalgge na aktywowanie
konstruktorow i destruktoréw zaroéwno w klasach aach jak i pochodnych

PEK U03 Potrafi wykonywai tworzy¢ fragmenty kodu zawiergje samodzielnie opracowane

funkcje wirtualne i operatory prze¢one

1)

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wyktad Liczba godzin
Wyl | Wprowadzenie. Omowienie idei posiga obiektowego 2
Prezentacja typowych zastosawasodegcia obiektowego (np. zagdzanie
Wy2 ; N o o ) 4 2
projektami) i najnowszyclkepykdédw programowania obiektowego
Wv3 Obiektowy gzyk programowania C++. Gtowne koncepgjeyka C++. >
y Konstruktory i destruktory.
W Gadrety jezyka C++. Argumenty domniemane, referencje, detdaya
y4 . ) L . . 2
ztozone, modyfikatory, etc. Konstruktor kopigly i operator przypisania.
Poroéwnanie obiektowo zorientowanyelaykow programowania: C++, C#
Wy5 : 2
Java. Platforma programistyczna .NET.
WV Obiektowy gzyk programowania Java. Gtéwne koncepepyka Java, 2
y pakiety i implementacje.
Wy7 Obiektowy gzyk programowania C#. Gtéwne koncepgeyka C#, 2
y interfejsy i o@miecanie.
Paradygmaty pod@jia obiektowego. Hermetyzacja i dziedziczenie. EjmK
Wy8 | . . . 2
wirtualne i klasy abstrakcyjne.
Budowanie prostej klasy. Hermetyzacja klasy. Pélakcje statyczne i
WYy9 | niestatyczne. Przyktad przegenia operatora jako metody i operatora jakp 2
funkcji globalnej. Przegizanie operatorow w C++ i C#
Dziedziczenie i klasy pochodne. Dziedziczenie vhakmwe w C++ i
Wy10 |. . . . 2
interfejsy w C# i w Javie.
Wy11 | kezyk C#. Klasy, wyraenia i operatory. 2
Wy12 | Dziedziczenie, interfejsy, iteratory, obstuga gikpw, procesy i wtki. 2
Elementy zunifikowanege@fyka modelowania (UML) — diagramy klas,
Wy13 S 2 4
przyktady, przypadki zycia.
Wy14 | Repetytorium 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ — laboratorium Liczba godzin
Lal 2 Zapoznanie gizesrodowiskiem programistycznym. Realizacja prostego 4
' programu z #yciem podejcia strukturalnego
L Realizacja wskazanego przez prowgdio prostego programu w C++ z
a3-6 . - " L . 8
wykorzystaniem filozofii podégia obiektowego




La7-10 | Indywidualny program wezyku C++ uzgodniony z prowagizym 8
L Realizacja wskazanego przez prowge@mo prostego programu w C#
all-12 ) 4
lub w jezyku Java
La13-15 Indywidualny program wezyku C# lub Java uzgodniony z 6
prowadacym
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Rzutnik, tablica
N2. Stanowisko komputerowgrodowisko programistyczne IDE, MS Visual Studiokipaaplikacji
biurowych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formujca (w

trakcie semestru), P — | Numer efektu Sposo6b ocen jnigcia efektu ksztalcenia
podsumowujca (na ksztatcenia b y amghie

koniec semestru)

F1 PEK WO01-W05 Kolokwium zaliczeniowe

F2 PEK U01-U03 Prezentacja aplikaciji

P=0.6*F1+0.4*F2 (pod warunkiem zaliczewseystkich form)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Grebosz J., Symfonia C++ standard. Programowanigzykjy C++ orientowane obiektowo,
Krakow, Oficyna Kallimach, 2005.

[2] Stroustrup B.,¢kyk C++, Warszawa, WNT, 2004.
[3] Eckel, B.Thinking in Java, Wydawnictwo Helion, 2006

[4] Hejlsberg A., Torgersen M., Wiltamuth S., Golde®zyk C#. Programowanie. Wydanie ||
Microsoft .NET Development Series

[5] Kisilewicz J., §zyk C++. Programowanie obiektowe, Wroctaw, Oficiligdawnicza
Politechniki Wroctawskiej, 2005.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:
[6] Martin F., UML w kropelce, Warszawa, Oficyna Wydaeaa LTP, 2005.
[7] Martin J., Odell J.J., Podstawy metod obiektowydNT, 1997

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr inz. Jerzy Kotowski, jerzy.kotowski@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Programowanie obiektowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i robotyka, Teleinformatyka

Przedmiotowy Odnigsienie przeo_lmiotov_vggo efektu do _ Tresci Numer_
efekt efektow ksztalcenia zdefiniowanych dla | Cele przedmiotu narzedzia
ksztatcenia | kierunku studiéw i specjalnasci (o ile dotyczy) programowe dydaktycznego
rercwor |\ SR WD G | wns u
rercwor AR IS NS G| s |
e s |NARS RASAZ RN Wy g u
e or | VAR MIS ISRz Ranewis o, e |
rercwos | VAR KIS WD | e
oo | OAROLESGULANTR] | e v
e oz | ARDL AEGUANEDR] | g v
oo | OAROL SR UINDR] | s | w
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WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w ¢zyku polskim:
Nazwa w ¢zyku angielskim:
Kierunek studiéw (j&i dotyczy):
Specjalnéc (jesli dotyczy):
Stopier studidw i forma:

KARTA PRZEDMIOTU

Projekt Specjalntciowy
Specialization Project
Automatyka i Robotyka (AIR)
Technologie informacyjne w systema@utomatyki
| stopi®, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: Obowiazkowy
Kod przedmiotu: ARES506
Grupa kursow: NIE
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai¢
zorganizowanych w Uczeln 30
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie
na ocerg
Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 2
w tym liczba punktow|
odpowiadajca zagciom 1
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

S1ART_WO01
S1ART W02
S1ART_WO03
S1ART W04
S1ART_WO05
S1ART U1
S1ART_U2
S1ART U4
S1ART U5

CoNoOoO~wWNE

KOMPETENCJI




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie umieggnasci zbierania i dokumentowania potrzeb klienta okgmaga
funkcjonalnych i niefunkcjonalnych.

C2. Nabycie umieggnosci prowadzenia analizy systemowej i ekonomiczn@rajektach.
C3. Nabycie umiegnosci definiowania i dokumentowania kryteriow zalazenia
poszczegolnych faz projektu.

C4. Nabycie umiegnosci tworzenia odpowiednich testéw i ich efektywnegstosowania.
C5. Nabycie umieggnaosci zakresu opracowywania i dokumentowania wynikow.

C6. Nabycie umieggnaosci zaprojektowania systemu automatyki lub jegotrsgpczsci
korzystajc z technologii informatycznych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu umiejetnosci:

PEK _UO1 — potrafi jasno analizowalefiniowa& i dokumentowé wymagania,

PEK _UO02 — potrafi rozpoznawaagraenia realizacji projektu i odpowiednio reag@wea
nie,

PEK _UO03 — potrafi zaproponowadokumentowa architektue rozwigzania,

PEK_UO04 — potrafi tworzyscenariusze testowe oraz dokumentowgniki testow,

PEK _UO5 — potrafi dokumentowavyniki realizacji projektu,

PEK_UOQ6 -potrafi ocent przydatnéc i mozliwos¢ wykorzystania nowych technik i
technologi,

PEK_UOQ7 - potrafi pozyskiwainformacje z literatury, baz danych oraz innyctdet,

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01- maswiadomac¢ znaczenia odpowiedniej organizacji projektu i égtppacy z
osobami zwgzanymi z projektem,

PEK K02 — dostrzega konieczitadobywania informacji i ich dogibnej analizie podczas
roznych faz projektu.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — projekt Liczba godzin

Prl | Szkolenie BHP. Sprawy organizacyjne. Ustalemgatow projektow. 2

Zbierania potrzeb klienta, wymagé&unkcjonalnych i

Pr2 niefunkcjonalnych oraz ich dokumentowanie.

2

Pr3 | Analiza wymaga projektowanie architektury systemu. 4

Implementacja rozvazania, raportowanie i dyskusja pojava@jch se¢

Pré problemoéw i realizacji kolejnych etapdw. 1
Pr5 | Analiza maliwosci wdrazenia i utrzymania. Przygotowanie testow. 2
Pré | Testowanie i wprowadzanie poprawek. 4
Pr7 | Przygotowanie dokumentacji i analiza realizpapjektu. 2
Pr8 | Oméwienie projektow i dyskusja. Ocena projektow 3




| Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1.Cwiczenia projektowe z zakresaywanych technologii. Implementacja rozgania.
N2. Konsultacje — kontakt z prowagzm (klientem) i ocena wynikow ggtkowych.
N3. Praca wlasna — opracowanie projektu i dokunofinta

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formugca | Numer efektu Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), P ksztalcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 Ocena doboru metod i nadzi realizacji
projektu

F2 Ocena jakéci wykonanego projektu,

F3 Ocena jakéci i kompletndci dokumentacji.

P=02*F1+04*F2+04*F3

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Literatura zwazana z technologiami wybranymi do realizacji projek
[2] Dokumentacja uggdze i oprogramowania wykorzystanego w projekcie.
[3] Trocki M., Grucza B., Ogonek K., Zadzanie projektami, PWE, Warszawa 2003.
[4] Kompendium wiedzy o zagdzaniu projektami, MT&DC, Warszawa, 2003.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Ken Bradley, Podstawy metodyki PRINCE2, 2002.
[2] A Guide to the Project Management Body of Knowledderd Edition, PMI, USA,
2004.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

krzysztof.halawa@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt Specjalnasciowy
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka (AIR)
| SPECJALNGCI Technologie informacyjne w systemach automatyki (AR)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalndsci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK UO1 S1ART _UO8 C1, C2,C3 Pr1, Pr3 N1, N2, N3
PEK U02 S1ART _UO08, S1IART UO04 C2,C3 Pr4 N1, N2, N3
PEK UO03 S1ART _UOS8 C2, C5, Cob Pr3, Pr4 N1, N2, N3
PEK _UO04 S1ART_UO08, S1IART_U0O4 C4 Pr5, Pr6, Pr7 N1, N2, N3
PEK UQ05 S1ART _UO08, S1IART U1l C5, C3 Pr7 N1, N2, N3
PEK _UO06 S1ART_UO08, S1IART_U02, C6 Pr4, Pr5, Pr9 N1, N2, N3
S1ART _UO3

PEK _UO07 S1ART U8 C1, Co Pr2, Pr3 N1, N2, N3
PEK KO1 S1ART _KO1 C1-Co6 Pr1-Pr9 N1, N2, N3
PEK K02 S1ART _KO1 C1-Co6 Pri1-Pr9 N1, N2, N3

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej



Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Technologie WWW
Nazwa w ¢zyku angielskiminternet technologies
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotudbowigzkowy/specjalngciowy
Kod przedmiotuARES508
Grupa kursowNIE

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariym

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30
w Uczelni (ZzU)

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60

studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Zaliczenie
na ocere

Liczba punktow ECTS 2

Liczba punktow odpowiadaga zagciom
o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
1. K1AIR_W33
2. K1AIR_UQ9

CELE PRZEDMIOTU

Cl. Nabycie wiedzy z zakresu nowoczesnych techiiologywanych do tworzenia aplikac)
webowych

C2. Nabycie wiedzy w zakresie zastosowania nowogmds aplikacji webowych w
systemach automatyki i zadzania.

C3. Nabycie umiegnosci wyszukiwania informacji w literaturze naukowej or&mrzystania
z dokumentacji.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rigmtjigce kompetencje:

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 - rozumie i jest w stanie w§fg rdznice medzy jezykami kompilowanym
i interpretowanymi w konteiie tworzenia aplikacji webowych.

PEK_WO02 - zna podstawy, w tym phisvosci i ograniczenia,gzyka HTML.

PEK W03 — zna podstawy, w tym wmliovosci i ograniczenia, gzykdw opartych na JavaScript
w zakresie tworzenia aplikacji webowych.

PEK_WO04 — zna podstawy, w tym ghiovosci i ograniczenia,gzyka JSP.

PEK_WO05 — zna podstawy, w tym @hiovosci i ograniczenia, gzyka XML i JSON w zakresie
tworzenia aplikacji webowych.

PEK_WO06 — zna mdiwosci i ograniczenia wykorzystania ustug sieciowychtdmrzenia aplikacij
webowych.




PEK_WO07 — zna podstawy technologii wspomagggh tworzenie aplikacji webowych (np. AJA
jQuery, ASP.NET).

z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK KOl — rozumie koniecz® samoksztalcenia oraz rozwijania zddlciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i umgtepsci,

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;:;:ii

Wyl Pogcie aplikacji webowej, HTML, CSS 3
Wy2 JavaScript 3
Wy3 AJAX, JSON, XML 3
Wy4 JQuery 3
Wy5 HTML5 i WebGL 3
Wy6 XSLT, XSD, przetwarzanie XML pod stronie serwera 3
Wy7 Java EE 3
Wy8 ASP.Net 3
Wy9 Ustugi sieciowe 3
Wy 10 Mozliwoéc_i zastosowania aplikacji webowych w systemacbraatyki i 5

zarzdzania
Wyl1l Repetytorium 1

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wykiad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
2. Konsultacje

3. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowamieotbkwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcia Numer efektu ksztatcenial
(na koniec semestru)

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

F1 PEK K01 Odpowiedzi ustne

F2 PEK_ W01+ PEK W07 Kolokwium pisemne

P=F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Z. Kessin HTML5. Programowanie aplikacj

[2] B. Evjen et al., Professional XML (Programnt@Programmer), Wiley
[3] S. Stoyan “JavaScript. Programowanie obiektowelion




LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] A. Anyuru, Professional WebGL Programming: Devehgp8D Graphics for the Web
[2] K. Rychlicki-Kicior ,Java EE 6. Programowaniglikacji WWW, Helion
[3] Ch. Payne, ASP.NET dla kdego, Helion

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Tomasz.Walkowiak; tomasz.walkowiak@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Technologie WWW

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Technologie informatyczne w systemach automatyki (RT)

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia r7ed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku l?niotu programowe| dydakty-
studiow i specjalnéi cznego

PEK_WO01...PEK_WO07 S1ART_WO06 C1, C2avyl...Wyl1l 1,2,3

PEK_KO01 K1 K04 C3 | Wyl+Wyll 1,2,3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: E-media
Nazwa w gzyku angielskim: E-media
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka
Stopien studiéw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Obowigzkowy/kierunkowy
Kod przedmiotu: ARES510
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratoriun Projekt| Seminariu
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 15
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu 30 30
pracy studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocen na ocen
Dla grupy kurs6w zaznaczykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
Liczba punktow odpowiadaga ) 1
zajeciom o charakterze praktycznym ()
Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 1 1
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

MAP1140, MAP1148, MAP1149, MAP1155, ETEWO007, INEWOO

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy dotyecej typdw i formatow dokumentéw elektronicznych.
C2. Nabycie wiedzy z zakresu cyfrowego zapisu meddzwick, obraz, animacja).

C3. Nabycie wiedzy oraz praktycznej umtepsci chronienia transmisji poprzez

szyfrowanie danych oraz szyfrowanie sesji.

C4. Nabycie umiegnaosci projektowania postugiwaniagspodpisem elektronicznym.
C5. Nabycie wiedzy dotygzej metod uwierzytelniania oraz zagzania kluczami.
C6. Nabycie wiedzy dotygezej podstaw kryptoanalizy.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rigmtjigce kompetencje:
Z zakresu wiedzy:
PEK W01 — posiada wieglzlotyczca typow i formatow dokumentow elektronicznych.
PEK_WO02 — posiada wiegrlotyczaca zasad cyfrowego zapisu mediow.
PEK W03 - posiada wiegdzdotyczca zasad dziatania protokotow umdiviajgcych bezpieczn
przesytanie danych w Internecie.
PEK_WO04 — posiada wiedzlotyczcg zagrazenia zwjzane z atakami kryptograficznymi

¢

m



Z zakresu umiejnosci:

PEK _UO01 — umie skonfigurowaezpieczne szyfrowane pokenie w sieci

PEK_UO02 — umie zaimplementowaymetryczne i asymetryczne metody szyfrowaniastrasji

PEK_UO3 — umie skonfigurowavykorzystanie podpisu elektronicznego w klienaxezty email,

PEK UO04 — umie zaszyfrowalik multimedialny,

PEK _UO5 — umie odczyéa przeksztat@i i skonwertowa plik zawierajcy e-media (obraz,zbviek,
animacg) w podstawowych formatach (pdf,jpg,tiff,wav,mp3,aypeq).

z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK_KO1 — maswiadoma¢ znaczenia umiejnosci ochrony transmisji danych na pozion
szyfrowania i podpisu elektronicznego,
PEK K02 — rozumie koniecz® samoksztalcenia oraz rozwijania zddlciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsci,

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;:j;i
Wyl Multimedia w praktyce 2
Wy?2 Kryptografia i szyfrowanie. 2
Wy3 Podpis cyfrowy, certyfikaty, uwierzytelnianie. 2
Wy4 Bezpieczastwo transakcji. E-banking. Firma w Internecie. 2
Wy5 E-ustugi: edukacja, praca, reklama, portale. 2
Wy6 Bezpieczastwo poczty elektronicznej i www. 2
Wy7 Standardy wymiany dokumentow elektronicznych. 2
Wy8 Dokumenty i wydawnictwa elektroniczne. 2
Wy9 Elementy kryptografii: algorytmy szyfrowania 2
Wy10 Kryptografia: algorytmy symetryczne i asymeuye. DES. RSA. 2
Wyll Algorytm El-Gamala. Podpis cyfrowy. 2
Wy12 Algorytmy MD4, MD5, IDEA. 2
Wy13 Slepy podpis cyfrowy. 2
Wyl14 Generowanie gijéw pseudolosowych. 2
Wy15 Metody kryptoanalizy. 2
Suma godzin 30
Forma zajeé - laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjnpraiadzenie. 2
La2 Programowanie dogtu do plikbw multimedialnych. Wczytywanie nagtowka 4
plikéw .wav, .jpg, .pdf. Prezentowanie widma FFT.
La3 Opracowanie klasycznych algorytmow szydayjch. Szyfrowanie metadCezara.| 4
Lad Szyfr Vigenere'a 4
La5 Programowanie metody RSA. 6
Lab Metoda El Gamala. 4
La7 Kryptoanaliza. tamanie haset metdurute force 6
Suma godzin 30

e



Forma zaje¢ - projekt Liczba
Godzin
Prl Szyfrowanie pliku graficznego 3
Pr2 Programowanie szyfrowanego protokotu transmisyjnegartego na metodzie 12
RSA — praca w grupach 2 osobowych
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyklad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
Cwiczenia laboratoryjne

Konsultacje

Praca wlasha — przygotowanie @eiczen laboratoryjnych
Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowami@tbkwium
Projekt

ogrwnNE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowocg Numer efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

Sposbb oceny aginigcia
efektu ksztatcenia

PEK_UO01+ PEK_U05 Odpowiedzi ustne,

F1 obserwacja wykonywaniéwiczen,

pisemne sprawozdaniawiczen,
F2 PEK K01+ PEK K02 Ocena wykonanego projektu
F3 PEK W01+ PEK_ W04 Kolokwium pisemne

P = 0,25*F1 + 0,25*F2+0,5*F3, F1>2; F2>2, F3 > 2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] M. Kutytowski i W. B. StrothmanrKryptografia: Teoria i praktyka zabezpieczania
systemow komputerowych, WREAD ME, Warszawa, 1999, drugie wydanie dpse w
ksiegarniach;

[2] B. SchneieKryptografia dla praktykow, WNT, Warszav2®02, wydanie drugie

[3] R. Wobst Kryptologia. Budowa i tamanie zabezpietZ@M, Warszawa, 2002

[4] A. J. Menezes, P. C. van Oorschot, S. A. Vamskryptografia stosowana, WNT,
Warszawa, 2005;

[5] Handbook of Applied Cryptography, CRC Press, 198#fyYork, dostpna w Internecie

[6] W. SteinAn Explicit Approach to Elementary Number Theory
http://modular.fas.harvard.edu/edu/Fall2001/124
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] S. J. Lomonac@ quick glance at quantum cryptographyANL quant-ph archive, quant;
ph/9811056, 1998

[2] S. J. Lomonacd talk on quantum cryptography or how Alice outviate, LANL
guantum-ph archive, quampii/0102016, 2001

[3] N. Gisin, G. Ribordy, W. Titel, H. ZbindeQuantum cryptography, LANL quant-ph
archive, quant-ph/0101092001

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI_E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wojciech Baejko, 71 320 29 61; wojciech.bozejko@pwr.edu.pl
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

E-media

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotoweq(

Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia Cr:ZeEI}((ej_ Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku l?niotu programowe| dydakty-
studiow i specjalnéi cznego
PEK_W01, PEK_W02, S1ART_WO08 i i
PEK_ W03, PEK_ W04 C1-C6| Wyl-Wyl4 1,2,45
PEK_UOL, PEK o2, | SHART-US SIARTUA C3-C6 \\//vv y92-’v://v ﬁ 12456
PEK_U03, PEK_U04 y Prly | et
PEK_WO03, PEK_U2, S1ART_U9 Wy10,Wy11,
PEK_U4 3 La5, La6, Pr2 1,2,4.5.6




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w jezyku polskim : AUTOMATYZACJA CI AGLYCH PROCESOW

Stopien studiow i forma:

KARTA PRZEDMIOTU

PROBIGYJNCYH
Nazwa w gzyku angielskim : Control systems in industry

Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka (AIR)
Specjalna¢ (jesli dotyczy): Komputerowe sieci sterowania (ARK)
| stopien, forma stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu AREU408
Grupa kursow TAK
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai¢
zorganizowanych w Uczeln 15 0 0 15
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 30 30
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie na
na ocere ocere
Dla grupy kursow zaznacey
kurs kaicowy (X) X
Liczba punktow ECTS 2 0
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 1
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 1
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

AREKO006; AREK008; AREK017; ARES403.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu celéw automatyzagicesow, ich zrinicowania i
charakterystyki dynamiczne,.

Nabycie wiedzy dotygzej struktur i widciwosci systemow automatyki (SCADA,
DDC, DCSiinne).

Nabycie wiedzy obejmagej standaryzagjw systemach automatyki przemystowe;.
Nabycie wiedzy z zakresu zagadnezpieczéstwa w systemach sterowania,
europejskiej normy ATEX i automatyzacji procesowrmaonych wybuchem.
Nabycie wiedzy dotygzej problematyki zaktibgew automatyzowanych procesach
technologicznych oraz sposobom przeciwdziatania im.

Nabycie wiedzy w zakresie informatyki przemygp stosowanej w systemach
automatyzacji procesowagjtych.

C7. Nabycie wiedzy dotygzej projektowania automatyzacji proceséw przemygtiw.

C2.

C3.
C4.

C5.

C6.




C8. Nabycie wiedzy w zakresie telemetrii i telestgania w systemach automatyki
przemystowej.

C9. Nabycie wiedzy dotygzej diagnostyki i zdalnego serwisu (teleserwisisfeynow
automatyki.

C10. Nabycie wiedzy w zakresie zapewnienia bezpfetwa procesom przez systemy
automatyki z zastosowaniem metodologii SIL (Safatggrity Level).

C11 Nabycie umigjtnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji prageie] i
katalogow firmowych.

C12. Nabycie umiginosci skutecznej prezentacji wiedzy i wkasnych opraaowwigzanych
Z automatyzacja proceséw przemystowych , z wykaanyem technologii
audiowizualnych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - Ma upormdkowary wiedz i podstawy teoretyczne dotyae celow
automatyzacji procesow technologicznych, ichzaréowania i wtdciwosci
dynamicznych.

PEK_WO02 — Zna architekteirfunkcjonalndci i wkasciwosci struktur systemow automatyki

przemystowej, m.in. takich j&CADA, DDC, DCS.

PEK_WO03 Ma wiedz dotyczca standaryzacji w systemach automatyki przemystoavey,
szczegolnéci standaryzacji transmisji informaciji, zasilaniezwigzah
elektromechanicznych, oprogramowania.

PEK_WO04 — Ma wiedgz dotyczca zagadnié bezpieczéstwa w powazaniu z europejsk
normg ATEX oraz zapewnienia iskrobezpieaséva (Ex) w automatyzacji
proceséw zagrmnych wybuchem.

PEK _WO05- Ma wiedz na temat rodzaju zakidee automatyzowanych procesach i
sposobom przeciwdziatania im.

PEK_WO06- Ma wiedgw zakresie wybranych zagadnimformatyki przemystowej,
stosowanej w automatyzacji procesow technologidznyc

PEK_WO07 — Zna ogolne zasady dow@gprojektowania automatyzacji procesow
przemystowych, w tym procesowagtych oraz zasady spadzania
dokumentaciji projektowe.

PEK_WO08- Ma wiedg w zakresie aplikacji telemetrii i telesterowamasystemach
automatyki przemystowej.

PEK_WO09 — Ma wiedz obejmujca diagnostyk i teleserwis systemow automatyki.

PEK_W10- Zna ogdlne zasady dotyoz zagadniezapewnienia bezpieczgtwa przez
systemy automatyki, w tym problematy8IL (Safety Integrity Level) i
podstawy metodologii projektowania automatyzaajiogsow z uwzghknieniem
SIL.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK _UO1-Potrafi przeprowadziskuteczgp prezentagj opracowanego zagadnienia z
zastosowaniem technologii audiowizualnych, o€éoime i tres¢ innych
prezentacji oraz poglj merytoryczig dyskusg.

PEK_UO02 - Potrafi zaprezentoévaryniki analizy poréwnawczej wybranych systemow
SCADA i DCS.

PEK_UO03- Potrafi zaprezentoweozwigzania systemu telemetrii i telesterowania

dotyczcych wybranego procesu (obiektu).

PEK UO04 - Potrafi zaprezentowprzyktad automatyzacji wybranych technologii




oczyszczanidaciekow.

PEK _UO5 - Potrafi zaprezentogvarzyktad automatyzacji wybranych proceséw hutnitey

PEK UOQ06 — Potrafi zaprezentoévarzyktad automatyzacji wybranych procesow produk¢
cementu.

PEK _UO7- Potrafi zaprezentoévarzyktad automatyzacji wybranych proceséw produkcj
ZYWNOSCI.

PEK _UO08 — Potrafi zaprezentoévarzyktad automatyzacji wybranych proceséw
chemicznych.

PEK _UQ9- Potrafi zaprezentowprzyktad automatyzacji wybranych procesow wytwaia3
energii cieplnej w cieptowniach.

PEK _U10 - Potrafi zaprezentodvarzyktad automatyzacji wybranych proceséw wytwara
pary technologicznej w elektrocieptowniach.

PEK _U11- Potrafi zaprezentodprzyktad automatyzacji wybranych procesow wytvaaia
energii elektrycznej w konwencjonalnej elektrowni.

PEK U12- Potrafi zaprezentowarzyktad automatyzacji wybranych procesow wytwaraa
energii elektrycznej zerodet odnawialnych.

PEK _U13- Potrafi zaprezentowgrzyktad automatyzacji wybranej technologii zeane] z
autostradami.

PEK U14- Potrafi zaprezentowa przyktad automatyzacji wybranego procesu
technologicznego érodowisku zagronym wybuchem.

PEK _U15- Potrafi zaprezentowaezultaty autorskiego projektu automatyzacji wylego
procesu (obiektu) technologicznego.

—

js

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KO01 — mawiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy,

PEK _KO02 — rozumie koniecz&ésamoksztatcenia oraz rozwijania zddicialo
samodzielnego stosowania masiaj wiedzy i umiggnosci,

PEK KO3 — rozumie potrzelstosowania ogolnych zasady etyki w pracy zawodpwej
a w szczegokuo pracy tworcze).

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin

Okreslenie celéw automatyzacji proceséw. Omowieniezaréowania
Wyl |procesow technologicznych. Charakterystyka wtésindynamicznych 1
obiektéw i proceséw.

Struktury systeméw automatyki — analiza architekiuwtasndci.

Wy?2 Analiza porownawcza systemow SCADA, DDC, DCS i icimy

Zagadnienia standaryzacji w systemach automatykemystowej
Standaryzacja sygnatow informacyjnych i protokotdvansmisii,
standaryzacja zasilania ygdzen systemowych, standaryzacja
rozwigzan elektromechanicznych, standaryzacja oprogramowania

Wy3

Zagadnienie bezpiecastwa w systemach sterowania. Normy ATEX.
Wy4 | Iskrobezpieczsstwo (Ex) w automatyzacji proceséw zagyoych 1
wybuchem.

Zakiocenia w automatyzowanych procesach technalagith. Zrodta
Wy5 |szeregowe i rownolegte zakiage ich skutki i metody 1
przeciwdziatania.




W Informatyka przemystowa - zadania, n@za, zastosowania. 1
Y6 |\rsi A 7
Wizualizacja proceséw. Przemystowe bazy danych.
Zasady i nargzia do projektowania automatyzacji procesow 3

Wy7 przemystowych. Automatyzacja wybranych proce;

technologicznych. Zasady spedzania dokumentacji projektowej i
powykonawczej

Wy Systemy telemetrii i telesterowania w systemachoraatyki 1

przemystowej. Zagadnienia komunikacji w systemadioraatyki.

WYy9 | Diagnostyka i teleserwis systemow automatyki. 1

Zagadnienia zapewnienia bezpietst®va przez systemy automatyki.
Wy10 |Problematyka SIL (Safety Integrity Level) i metodgia 3
projektowania automatyzacji procesow z uwdgieniem SIL.
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — seminarium Liczba godzin

Sel Wprowadzenie. Sprawy organizacyjne. Zasadesknej 1
prezentacji z zastosowaniem technologii audiowizyei.
Metodyka prowadzenia dyskusji i oceny prezentowhmpzwiazan.

Se2 Prezentacja analizy porownawczej strukturpkdéjonalndgci 1
wybranych systemow SCADA i DCS.

Se3 Prezentacja rozaziania systemu telemetrii i telesterowania 1
dotyczcych wybranego procesu (obiektu).

Se4 Prezentacja automatyzacji wybranych technotmgiyszczania 1
sciekow.

Seb Prezentacja automatyzacji wybranych procesdmdaych. 1

Seb Prezentacja automatyzacji wybranych procesodusciji cementu. 1

Se7 Prezentacja automatyzacji wybranych procesoaubcii zywnaosci. 1

Se8 Prezentacja automatyzacji wybranych proces@micznych. 1

Se9 Prezentacja automatyzacji wybranych procesaGwavygania energii 1
cieplnej w cieptowniach.

Sell Prezentacja automatyzacji wybranych procesg@wavzania pary 1
technologicznej w elektrocieptowniach.

Sell Prezentacja automatyzacji wybranych procesg@iwavzania energii 1
elektrycznej w konwencjonalnej elektrowni.

Sel2 Prezentacja automatyzacji wybranych procesg@iwavzania energii 1
elektrycznej zerodet odnawialnych (elektrownia solarna, wiatrowa,
wodna itd.)

Sel3 Prezentacja automatyzacji wybranej technategizanej z 1
autostradami (np. malowanie znakéw poziomych, sygte
zapewnienia bezpiecastwa, systemy informacyjne itd.)

Seld Prezentacja automatyzacji wybranego procebnaéogicznego w 1
srodowisku zagrbonym wybuchem.

Sel5s Prezentacja autorskiego projektu automatyagtjranego procesu 1
(obiektu) technologicznego.

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad z uyciem wspotczesnych technologii audiowizualnych.
N2. Prezentacja na seminariumzyciem wspotczesnych technologii audiowizualnych.




N3. Dyskusja na seminarium nad meryterykorma prezentacji. Przekazanie prezentacji
uczestnikom seminarium.

N4. Konsultacje

N5. Praca wlasna — przygotowanie do seminaritnddga bibliograficzne, internetowe,
dokumentacje firmowe i bramwe, rezultaty praktyk i stg przemystowych,
wycieczki do przedmiotowych obiektow, itp.).

N6. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@wdm kolokwium.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu ksztalcenia Sposob oceny@siccia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru),
P — podsumowygfa
(na koniec semestru)

F1 PEK_UO1 + PEK_U15 Prezentacje na forum seminaryjnym.

PEK K01+ PEK KO3 Obserwacja przygotowania prezentacjyfa

- - technologia prezentacji, && czytelng¢, sposob
wystawiania s, prawa autorskie itp.).
Aktywnos¢ w dyskusiji, elementy tworcze
wystgpien prezentacyjnych i dyskusiji.

F2 PEK_WO01 + PEK_W10 Kolokwium pisemne

P =0,5*F1 + 0,5*F2
Uwaga: Warunkiem uzyskania pozytywnej oceny podsumuxej (P) jest uzyskanie wszystkich
pozytywnych ocen formggych (F1,F2)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Berge J,: Software for Automation: Architectuhetegration, and Security.ISA, 2006

[2] Trevathan V.L.: A Guide to the Automation Body ofiéivledge, 2nd Edition. ISA, 2006

[3] Jean-Yves Fisetiuman-Machine Interface Design for Process Cortpglications.
ISA, 2008

[4] Norma - dyrektywa ATEX 94/9/EC.

[5] Norma PN-EN 61511: Bezpiearstwo funkcjonalne - Przygdowe systemy
bezpieczestwa do sektora przemystu procesowego.

[6] Norma PN-EN 61508: Bezpiearstwo funkcjonalne elektrycznych/ elektronicznych/
programowalnych elektronicznych systemowgzamnych z bezpiecastwem.

[7] Witryny internetowe czotowych producentéw systev automatyki.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[8] Czemplik A.: Modele dynamiki uktaddw fizycznyaha inzynierow. Wydawnictwa
Naukowo-Techniczne Sp. z 0.0., Warszawa 2008

[9] Solnik W.,Zajda Z.: Sieci przemystowe ProfidDB iMPIl w automatyce. Oficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2010

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr inz. Andrzej Jabtonski; email: andrzej.jablonski@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
AUTOMATYZACJA Cl AGLYCH PROCESOW PRODUKCYJNCYH

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Rolotyka (AiR)

i SPECJALNGSCI Komputerowe sieci sterowania (ARK)

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Cele Tresci Numer
efekt efektow ksztatcenia zdefiniowanych dld przedmiotu*** | programowe*** narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiéw i specjalndsci (o ile dydaktycznego***
dotyczy)**
PEK_WO01 S1ARK_WO05 C1 Wyl N1; N4; N6
PEK_WO02 S1ARK_WO05 C2 Wy2 N1; N4; N6
PEK_WO03 S1ARK_WO05 C3 Wy3 N1; N4; N6
PEK_W04 S1ARK_WO05 C4 Wy4 N1; N4; N6
PEK_WO05 S1ARK_WO05 C5 Wy5 N1; N4; N6
PEK_WO06 S1ARK_WO05 C6 Wy6 N1; N4; N6
PEK_WO07 S1ARK_WO05 C7 Wy7 N1; N4; N6
PEK_WO08 S1ARK_WO05 C8 Wy8 N1; N4; N6
PEK_WO09 S1ARK_WO05 C9 Wy9 N1; N4; N6
PEK_W10 S1ARK_WO05 C10 Wy10 N1; N4; N6
PEK_UO1 S1ARK_UO05 C12 Sel N2; N3; N4; N5
PEK_U02 S1ARK_UO05 C2; Cl11 Se2 N2; N3; N4; N%
PEK_U03 S1ARK_UO05 C8; C11 Se3 N2; N3; N4; N%
PEK_U04 S1ARK_UO0S5 C7; C11, C12 Se4 N2; N3; N4; N5
PEK_U05 S1ARK_UO05 C7; C11,; C12 Se5 N2; N3; N4; N5
PEK_U06 S1ARK_UO05 C7; C11, C12 Seb N2; N3; N4; N5
PEK_U07 S1ARK_UO05 C7, C11, C12 Se7 N2; N3; N4; N5
PEK_U08 S1ARK_UO05 C7, C11, C12 Se8 N2; N3; N4; N5
PEK_U09 S1ARK_UO05 C7; C11,; C12 Se9 N2; N3; N4; N5




PEK_U10 S1ARK_UO05 C7; C11; C12 Sel0 N2: N3: N4; N5
PEK_U11 S1ARK_UO05 C7; C11; C12 Sell N2: N3: N4; N5
PEK_U12 S1ARK_UO05 C7; C11; C12 Sel2 N2: N3: N4; N5
PEK_U13 S1ARK_UO05 C7; C11; C12 Sel3 N2: N3: N4; N5
PEK_U14 S1ARK _UO05 C4,; C7,; Sel4 N2; N3; N4; N5
C11; C12
PEK_U15 S1ARK_UO5; SIARK_U08 | C7;C11; C12 Sel5 N2:; N3; N4; N5
PEK_KO1 S1ARK_KO02 Wy1-Wy10 N1; N2; N3;
ﬁEﬁ—Egé C11; C12 Sel-Sel5 N4; N5; N6

** _ wpisa¢ symbole kierunkowych/specjalémowych efektow ksztatcenia
*** - 7 tabeli powyzej



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Miernictwo 1
Nazwa w jzyku angielskim: Measurement Technique 1
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka, Elektroni ka, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ETEWO001
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 120
(CNPS)

. : Zaliczenie
Forma zaliczenia

na oceg

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 4
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 0

o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU

C1l. Zdobycie wiedzy z zakresu podstawy metrologii
C2. Zdobycie wiedzy z zakresu teorii pomiaru
C3. Zdobycie wiedzy z zakresu techniki pomiaréwlkaéci elektrycznych i nieelektrycznych

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 — objénia podstawowe pegia z zakresu metrologii
PEK_WO02 — tlumaczy podstawy miernictwa
PEK W03 - opisuje budawi dziatanie przyrgddw i systemdw pomiarowych
PEK W04 — charakteryzuje pomiary wieskoelektrycznych statych i zmiennych w czasie
PEK_WO05 — opisuje metody pomiaru wdavosci elementow biernych i mocy
PEK W06 — objgnia zasady pomiaru wielkoi nieelektrycznych




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ - wyktad

Liczba godzin

Wyl | Wprowadzenie do metrologii 3
Wy2 | Jednostki i uktady miar oraz wzorce wielgbelektrycznych i czasu 2
Wy3 | Aspekty prawne metrologii 1
Wy4 | Bezpdrednie i pérednie metody pomiarowe 1
Wy5 | Doktadnd¢ pomiaru i podsicia do jej okrélania 3
Wy6 | Metody analizy wynikow pomiaréw 2
Wy7 | Ogdlna charakterystyka przydow pomiarowych 1
Wy8 | Budowa i dziatanie przygddw analogowych 1
Wy9 | Budowa i dziatanie przygddw cyfrowych i mikroprocesorowych 3
Wy10 | Interfejsy i systemy pomiarowe 3
Wy11 | Pomiary wielkéci elektrycznych statych w czasie 2
Wy12 | Pomiary parametrow sygnatow 2
Wy13 | Pomiary wielkéci elektrycznych zmiennych w czasie 2
Wy14 | Pomiary wtéciwosci elementow biernych i mocy 1
Wy15 | Zasady pomiaru wielkoi nieelektrycznych 1
Wy16 | Podsumowanie wiadom z zakresu miernictwa 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem prezentaajiltimedialnych
N2. Konspekt wyktadu udoginiony w formacie PDF

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — powtorzenie wydoego materiatu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca
(w trakcie semestru), B Numer efektu
— podsumowujca (na
koniec semestru)

ksztatcenia

Sposob oceny aginiecia efektu ksztatcenia

F1

PEK_WO01 — W06 Test kmowy

P=F1




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] Chwaleba A., Ponski M., Siedlecki A.: Metrologia elektryczna. WNWarszawa 2003.
[2] Sydenham P.H. (ed.): Pegdenik metrologii (T1-T2). WKit, Warszawa 1988, 1990
[8] Tumaniski S.: Technika pomiarowa. WNT, Warszawa 2007-2013

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[2] Dusza J. Gortat G., kriewski A.: Podstawy miernictwa. Oficyna Wydawnid2alitechniki
Warszawskiej, Warszawa 1998.

[8] Jaworski J., Morawski R., @zki J.: Wsgp do metrologii i techniki eksperymentu. WNT,
Warszawa 1992.

[4] Mroczka J. (red.): Problemy metrologii elektronieginfotonicznej (T1-T7). Oficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2026814,

[5] Piotrowski J.: Podstawy miernictwa. Wydawnictwoifahniki Slaskiej, Gliwice 1997.

[6] Taylor J.: Ws¢p do analizy kidu pomiarowego. PWN, Warszawa 1995.

[7]1 Winiecki W.: Organizacja komputerowych systemow pmowych. Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2006.

[8] Woyrazanie niepewngi pomiaru. Przewodnik. Gtowny Ugd Miar, Warszawa 1999.

[1] Barzykowski J. (red.): Wspotczesna metrologia -azfigenia wybrane. WNT, Warszawa 2004.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr hab. inz. Adam G. Polak, prof. PWr, adam.polak@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Miernictwo 1
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka, Te lekomunikacja, Teleinformatyka

Przedmiotowy Odniesienie przedmiotowego efektu do

efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla Ce!e Treci Numer narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiow i specjalndici (o ile dotyczy) przedmiotu™ programowe** dydaktycznego™
PEK_WO1 K1|NFK_1VC(I)F§,_ I\</V19r%LIi%NE(;<7'A,_I<V¥'?I7I\,I_WO8 Cl Wyl N1, N2
PEK_W02 K1|NFK_1VC(I)F§,_ I\</V19r%LIi%NE(;<7'A,_I<V¥'?I7I\,I_WO8 C2 Wy2-Wy6 N1, N2
PEK_W03 K1|NFK_1VC(I)F§,_ }le(%%Lli%/vEgﬁkvf%_wos c3 Wy7- Wy10 N1, N2
PEK_W04 K1INF@%&%T&?%L&J\}\%?T(V]Y?FN_WOS C3 Wy11-Wyl3 N1, N2
PEK_WO05 K1|NFK_1VC(|)F§,_ }leg?zyL}i%NEg?A,va/%_wos C3 Wyl4 N1, N2
PEK_W06 K1|NFK_1VC(|)F§,_ }leg?zyL}i%NEg?A,va/%_wos C3 Wy15 N1, N2
FI:)>EEKK__VV\\//%:GLS- K1|NFK_1VC(|)F§,_ }leg?zyL}i%NEg?A,va/%_wos C1-C3 Wy16 N3, N4




Zat. nr 4 do ZW

WYDZIAL ELEKTRONIKI

Nazwa w ¢zyku polskim

KARTA PRZEDMIOTU

Grafika inzynierska

Nazwa w ¢zyku angielskimTechnical drawing
Elektronika

Kierunek studiéw:
Specjalnéc (jesli dotyczy):
Stopier studiéw i forma:

| stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ETEWO003
Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zai 15 15
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 90 30
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie | Zaliczenie
na oceg na oceg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 4
w tym liczba punktow| - 1
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS 0,5 0,5
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

KOMPETENCJI

C1. Nabycie wiedzy w zakresie opracowywania i otieagnia dokumentacji konstrukcyjno-

CELE PRZEDMIOTU

technologicznej uegzen elektronicznych:

C1.1. metod rzutowania,

C1.2.dobieraniem linii i innych elementéw rysunku teatamego,
C1.3.pismem technicznym,
C1.4. rysowaniem idokow i przekrojow,

C1.5.wymiarowaniem,

C1.6. rysowaniem i wymiarowaniem gwintow,
C1.7. rysowaniem przenikania bryt.

C2. Zdobycie umiejnaosci w stosowaniu podstawowych formy zapisu konstiukechnik
rzutowania oraz opisywania modeli obiektow z zast@niem rénego typu przekrojéw.

C3. Nabywanie i utrwalanie kompetencji spoteczngolegajicych narozumieniu znaczenia
dokumentacji technicznej w pracyzymiera oraz mawiadoma¢ odpowiedzialnéci

zwigzanej z tworzeniem dokumentacji technicznej.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
1. Z zakresu wiedzy
zna zasady opracowywania i odczytywania dokumerkaostrukcyjno-technologicznej
urzadzen elektronicznych.

PEK_WO0L1 — posiada wiegdz zakresumetod rzutowania,

PEK _WO02 — zna zasady dobieraniem linii i innychred@téw rysunku technicznego,
PEK_WO03 — zna pismo techniczne,

PEK_WO04 — ma wiedzw zakresigysowania idokOw i przekrojow,

PEK_WO05 — ma wiedzw zakresie wymiarowania,

PEK _WO06 — posiada podstawgwiedz w zakresigysowania i wymiarowania gwintéw,
PEK_WO07 — posiada podstawgwiedz w zakresiegysowania przenikania bryt.

2. Z zakresu umiejetnosci:
umie stosowapodstawowe formy zapisu konstrukcji, technik rxvaaia oraz opisywa
model obiektu z zastosowanienzn@go typu przekrojéw

PEK _UO1 — potrafi poprawnie rzutowalement na ptaszczyzn

PEK _UO02 — potrafi wykonarysunek techniczny zgodnie zasadami,

PEK _UO03 — potrafi wiciwie opis& rysunek pismem technicznym,

PEK _UO04 — potrafi poprawnie rysowavidoki i przekroje,

PEK _UO5 — potrafi poprawnie zwymiaro&eysowanie przedmioty,

PEK _UOQ6 — potrafi poprawnie narysofMazwymiarowa pofaczenia gwintowane,
PEK _UOQ7 — potrafi poprawnie rysowarzenikanie si bryt.

3. Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK_KOL1 - rozumie znaczenie dokumentacji technigzne
PEK K02 — mawiadoma¢ odpowiedzialnéci zwigzanej z dokumentacfechniczg.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Sprawy organizacyjne. Znaczenie dokumentacji widlriesci
Wyl inzynierskiej. Podstawowsetody rzutowania bryly na ptaszczyzn 2
Wy2 | Zasady tworzenia rysunku technicznego, 2
Wy3 | Podstawowe sposoby opisywania rysunku techeman 2
Wy4 | Zasady rysowania widokéw i przekrojow, 2
Wy5 | Zasady wymiarowania obiektow, 2
Podstawowe zasady rysowania i wymiarowaniagxeh
Wy6 ) 2
gwintowanych
Wy7 | Podstawowe zasady rysowania przenikagidsi. 2
Wy8 | Kolokwium zaliczajce 1
Suma godzin 15
Forma zajeé - éwiczenia Liczba godzin
Cwl | Sprawy organizacyjne. Rysunek perspektywiczny. 2
Cw2 | Rzut bryly na ptaszczyen 2
Cw3 | Rzut bryly na ptaszczyerz uwzgkdnieniem przekrojow. 2
Cw4 | Rzut bryly na ptaszczygrz opisem i wymiarowaniem. 2




Cw5 | Pohczenia gwintowe z wymiarowaniem

Cw6 | Inne rzuty na ptaszczyzmiz prostokatne 2
Cw7 | Test rysunkowy 2
Cw8 | Zagcia podsumowuice. 1

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyklad tradycyjny z wykorzystaniem slajdéw

Konsultacje

Praca wiasna — przygotowanie do rysunkow

Praca wlasha — samodzielne studia i przygotowamictbkwium

Rl

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formuca | Numer efektu ksztatcenia Sposbb ocenygrsicia efektu
(w trakcie semestru), H ksztatcenia

— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_W1 - PEK_W7 kolokwium

F2 PEK_UO1 - PEK_UQ7 | ¢wiczenia

P = (F1*3 + F2)/4

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] T. Dobrzaski. Rysunek techniczny maszynowy. WNT
[2] J. Houszka. Podstawy konstrukcji mechanicznychektednice.
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] Poradnik irtyniera mechanika. Praca zbiorowa
[2] Zbiory Polskich Norm

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Janusz Janiczek, 71 320 6308, janusz.janiczek@pwdiepl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Grafika in zynierska
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA Wydziale Elektroniki

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele przedmiotu Tresci Numer
efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dla programowe narzedzia
ksztalcenia | kierunku studiow i specjalnaici (o ile dydaktycznego
dotyczy)
PEK_WO01 - | K1AIR_W10 Cl1-C1.7| Wyl-Wy8 1,24
PEK_WO7 | K1EKA W09
K1INF_W10
K1TEL WO09
K1TIN_WO09
PEK_UO1 - |K1AIR_U10 C2 Cwl - Cw8 2,3
PEK_U07 |K1EKA U08
K1INF_U09
K1TEL_UO0O8
K1TIN_UQ09




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Podstawy techniki mikroprocesorowejl
Nazwa w jzyku angielskim: Foundations of Microprocessor Teleniques 1
Kierunek studiéow: Automatyka i robotyka, Elektroni ka, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: ETEWO006
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30 15
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 30
(CNPS)

. : Zaliczenie Zaliczenie
Forma zaliczenia

na oceg na oceg

Dla grupy kurséw zaznacgy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 3
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 1

o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 1
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

\CELE PRZEDMIOTU

C1l. Zdobycie podstawowej wiedzy z zakresu architgktdziatania i aplikacji mikroprocesoréw
i mikrokontroleréw w systemach cyfrowych.

C2. Zdobycie podstawowej wiedzy o strukturze wetwanej i metodach programowania
mikroprocesoréw i mikrokontroleréw.

C3. Zdobycie podstawowej wiedzy o standardowyclad&kéh wspétpracggych z mikroprocesorami
i mikrokontrolerami.

C4. Zdobycie umiejnaosci przygotowania i uruchomienia oprogramowania wylstupce struktug
wewretrzng mikrokontrolerow w wybranycklrodowiskach nargdziowych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:
PEK_WOL1 - zna zasady architektury i logiki dziaéamiikroprocesorow i mikrokontrolerow.
PEK_WO02 — zna struktgmwvewrgtrzng i metody programowania mikroprocesorow

i mikrokontrolerow.
PEK_WO03 - zna uktady peryferyjne i zasady ich wppy z mikroprocesorami i mikrokontroleran
PEK_WO04 — zna zasady tworzenia algorytméw i apjikdla systeméw mikroprocesorowych

w wybranychsrodowiskach programistycznych.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK UO1 — potrafi postugiwasie narzdziami programowania systemow mikroprocesorowych.

PEK UOQ2 — potrafi przygotowaalgorytmy, implementowai uruchamia programy wsrodowiskach
mikroprocesorowych z uwzgdinieniem witaciwosci ich struktury wewastrznej.

PEK_UO03 — potrafi wykorzystanformacje ze schematow ideowych systemow mikrogsorowych
w tworzeniu aplikacji programowych.

PEK_UO4 — potrafi wykorzystapodstawowe mdiwosci asemblera w tworzeniu oprogramowania

TRESCI PROGRAMOWE

n

Forma zajeé¢ - wyktad Liczba godzin

Wyl Wprowadzenie — pegia i okr&lenia podstawowe. 2
Standardowe struktury systemow mikroprocesorowych

Wy2 Struktura mikroprocesora i mikrokontrolera. >
Architektury von Neumanna i harwardzka

Wy3 | Typy procesoréw, zasady przetwarzania danych 2

Wy Tryby adresowania, grupy rozkazow, zasady dekod@van >
i wykonywania rozkazow

Wy5 | Architektura wybranych mikrokontrolerow 2

Wy6 | Paméci komputera: ROM, RAM - charakterystyka 2

WYy7 | Stos sprgowy i programowy, zasady depu do stosu 2
I wykorzystania stosu

Wy8 | Przerwania, typy przenfiakontroler przerwa, priorytety przerwa 2

Wy9 | Uktady czasowo — licznikowe (CTC). >
Struktura i programowanie uktadéw czasowych wybgamikrokomputera

Wy10 | Transmisja szeregowa — zasady transmisji gaergj i struktury portéw 2

Wy11 | Uktady pomocnicze: przetworniki A/C i C/A, zaly dziatania, 2
typowe realizacje

Wy12 | Transmisja DMA — zasady transmisji, typoweilstury 2

Wy13 | Redukcja mocy w mikrokontrolerach. Kompatybéihelektromagnetyczna 2
Niezawodné¢ dziatania programowaytkowych

Wy14 | Perspektywy rozwojowe mikroprocesorow i miksakolerow 2

Wy15 | Repetytorium 2
Suma godzin 30




Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin
Lal | Cwiczenie operacji arytmetycznych, logicznych, gpstdo danych 2
umieszczonych w rejestrach, wngch typach pamci z
wykorzystaniem dogpnych trybow adresowania
La2 | Obstuga prostych wdzen wejscia/wyjscia: diody LED, przyciski 2
podapce stany logiczne, sterowane generatory fali pkastej,
przekeniki
La3 | Obstuga klawiatury matrycowej, rozmanie problemu jednoznacznego 2
odczytu kodu klawisza oraz repetycji odczytu klaaais
La4 | Obstuga w§wietlacza LCD — napisy statyczne, dynamiczne, apera 2
sterupce wyswietlacza
La5 | Obstuga uktadow czasowo-licznikowych: budowascanierzy i zegarow 2
La6 | Obstuga systemu przerivarocesora 2
La7 | Obstuga transmisji danych realizowanej porteeregowym 3
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad z wykorzystaniem slajdéw oraz prezeritawjltimedialnych

N2. Materiaty dodatkowe umieszczane na stronie Wy#édmiotu

N3. Dyskusje problemowe z wykorzystaniem tablicgzinnych dosjpnychsrodkéw
audiowizualnych

N4. Cwiczenia praktyczne — przygotowanie algorytméwhi jrogramowa implementacja
w systemach mikroprocesorowych

N5. Konsultacje

N6. Praca wiasna — przygotowaniedadczen laboratoryjnych

N7. Praca wiasna — samodzielne studia i przygot@wdm kolokwium zaliczeniowego

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formujca (w
trakcie semestru), P — | Numer efektu
podsumowujca (na ksztatcenia

koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

ocena pisemnych sprawozdarealizacji kolejnych

F1 PEK UO01-04 | ¢wiczen laboratoryjnych, ocena przygotowania dcega
laboratoryjnych i poprawrsgi wykonaniac¢wiczen

F2 PEK WO01-04 | kolokwium zaliczeniowe

P =0.2*F1 + 0.8*F2 UWAGA: nate uzyska obie pozytywne oceny formige: F1 oraz F2




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1]

[2]
[3]
[4]

[5]
[6]
[7]
[8]
[9]

[10]

LITERATURA UZUPEXNIAJ ACA:

Badzmirowski K., Pigkos J., Myzik I., Piotrowski A.; Uktady i systemyikroprocesorowe cz|
i cz.Il; WNT

Chalk B.S.: Organizacja i architektura komputervN T

Grabowski J., Kélacz S.: Podstawy i praktyka programowania mikropsorow, WNT
Janiczek J., A. 8pien; Systemy mikroprocesorowe. Mikrokontroler 80(CE2/Wydawnictwq
EZN, Wroctaw

Janiczek J., $pien A.: Laboratorium systeméw mikroprocesorowych cXVEZN, Wroctaw
Janiczek J., $pien A.: Laboratorium systeméw mikroprocesorowych ¢2ZWCKP, Wroctaw
Skorupski A.: Podstawy budowy i dziatania komputertivKit.

Wilkinson B., Uklady cyfrowe. WKL, Warszawa

Dokumentacje mikrokontroleréw: Atmel, Dallas, Irdion, Intel, Philips, Siemens,
STmicroelectronics, Texas Instruments (dpse w Internecie)

Dokumentacja programow nadziowych firm: Keil Software, IAR, Raisonance,
STMicroelectronics, TASKING, Texas Instruments ¢(dpee w internecie)

[1]
[2]
[3]
[4]
[5]
[6]
[7]

Horowitz P., Hill W., Sztuka elektroniki. WKL, Wazawa

Biernat J.: Arytmetyka komputeréw. WNT, Warszawa

Pienkos J., Turczgski J., Uklady scalone TTL w systemach cyfrowyctKM/Warszawa
Wirth N.: Algorytmy+struktury danych=programy. WNWarszawa

Clements A.:The Principles of Computer Hardware Gddord University Press

Furber S.: ARM System — on — chip architecture. i8dd Wesley

Koopman P.Jr.: Stack computers. The New Wave, Moaitiew Press

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr inz. Jacek Mazurkiewicz, Jacek.Mazurkiewicz@pwr.wroc.p




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU:
Podstawy techniki mikroprocesorowej

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU

Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i robotyka, Teleinformatyka

Przedmiotowy
efekt ksztatcenia

Odniesienie przedmiotowego efektu

do efektéw ksztatcenia
zdefiniowanych dla kierunku

studidw i specjalndgci (o ile dotyczy)

Cele przedmiotu

Tresci
programowe

Numer narzedzia
dydaktycznego

PEK_WO01

K1AIR_W17, KIEKA_ W16,
K1INF_W17, KITEL_W16,
KITIN_W16

C1

Wyl,2,3,12,14

N1,N2,N3,N5,N7

PEK_W02

K1AIR_W17, KIEKA_ W16,
K1INF_W17, KITEL_W16,
KITIN_W16

Cc2

Wy2,4,5,10

N1,N2,N3,N5,N7

PEK_W03

K1AIR_W17, KIEKA_ W16,
K1INF_W17, KITEL_W16,
K1TIN_W16

C3

Wy6,8,9,11,

N1,N2,N3,N5N7

PEK_WO04

K1AIR_W17, KIEKA_ W16,
K1INF_W17, KITEL_W16,
K1TIN_W16

C2,C4

Wy7,8,10,13

N1,N2,N3,N5,N7

PEK_UO01

K1AIR_U16, K1EKA_U14,
K1INF_U15, KITEL_U14,
KI1TIN_U15

C4

Lal,2

N2,N4,N5,N6

PEK_U02

K1AIR_U16, K1EKA_U14,
K1INF_U15, K1ITEL_U14,
KI1TIN_U15

C4

La3,4,5,6,7

N2,N4,N5,N6

PEK_U03

K1AIR_U16, K1IEKA_U14,
K1INF_U15, K1TEL_U14,
KI1TIN_U15

C4

La5,6,7

N2,N4,N5,N6

PEK_U04

K1AIR_U16, K1IEKA_U14,
K1INF_U15, K1ITEL_U14,
KI1TIN_U15

C4

Lal,2,3,4,5,6,7

N2,N4,N5,N6




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim: Teoria systemow
Nazwa w jezyku angielskim: Systems Theory
Kierunek studiow: Automatyka i robotyka, Elektroni ka, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu ETEWO008
Grupa kurséw: TAK

Wykiad | Cwiczenia | Laboratorium  Projekt Seminarium

Liczba godzin zaji

zorganizowanych w Uczelni 15 15
(ZzV)

Liczba godzin catkowitego

naktadu pracy studenta 30 60
(CNPS)

. . Zaliczenie| Zaliczenie
Forma zaliczenia

na ocen na oceg
Dla grupy kurséw zaznacgy X
kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom o - 2
charakterze praktycznym (P)

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

e e e ]

4 KIAIRU02 KIEKA U02 KIINFU02 KITEL U02 KITIN-OP <———{

CELE PRZEDMIOTU

C1 Nabycie wiedzy w zakresie metod reprezentaigjdzy o systemie i klasyfikacji systeméw.

C2 Nabycie podstawowej wiedzy dotycej wtasnéci struktur systemoéw, w tym struktury
szeregowej, réwnolegtej i ze spzeniem zwrotnym.

C3 Nabycie wiedzy w zakresie formutowania podstawah zada teorii i techniki systemow:
identyfikacji, rozpoznawania, analizy, podejmowatégyzji i sterowania.

C4 Zdobycie umigfnasci kreowania modeli matematycznych systeméw orprezentacii
systeméw w formie schematéw blokowych i struktiafgwych.

C5 Zdobycie umiefnasci konstrukcji i praktycznego zastosowania algogindo rozwizywania
prostych zagadnieidentyfikacji, rozpoznawania i sterowania.

Sformatowano: Wciecie: Z lewej: 0,77 cm, Bez punktoréw
lub numeracji




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 posiada wieg metodach reprezentacji wiedzy o systemie i kesoavmodeli
matematycznych systeméw

PEK_WO02 posiada wiegz whasndciach struktur systemoéw ztonych

PEK_WO03 posiada wiedz zakresu formutowania i rozwiazywania prostyctiaagechniki
systemoéw: identyfikacji, rozpowemia, analizy, podejmowania decyzji i sterowania

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 potrafi wyznaczymodel statycznego i dynamicznego systemu liniowedormie
macierzowej

PEK_UO2 potrafi dokoniaagregacji systeméw ztonych o rénych strukturach

PEK_UO3 potrafi zastosowadpowiednie algorytmy do rozgdywania prostych zadaechniki
systeméw

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godz.

Podstawowe pefia. Uniwersalizm podégia systemowego. Przykiady.
Wyl ; PR o N . 1
Kreowanie systemow wajiowo-wyjsciowych. Klasyfikacja systemow.
Sposoby reprezentacji wiedzy o systemie. Modeleematyczne.
Wy2 | Przestrz# standw. Schematy blokowe. Struktury grafowe. Remmeacja 2
wiedzy na poziomie logicznym - systemy ekspertowe.
Wy3 Struktury systemoéw zimnych — szeregowe, réwnolegte, ze gpeniem 2
y zwrotnym, mieszane. Agregacja i dekompozycja.
Wya Zadanie identyfikacji systemow statycznych. Wil jakosci modelu. 5
Y Algorytmy identyfikacji. Przykiady.
Zadanie rozpoznawania. Proste algorytmy rozpoznew&iN oraz NM).
Wy5 2
Przyktady praktyczne.
Zadanie analizy i podejmowania decyzji dla systerstatycznych.
Wy6 2
Kompleksowy przykiad.
Wy7 Zadanie analizy whasioi systemOéw dynamicznych. Wyznaczanie 2
y trajektorii standw dla przypadku dyskretnego.
Zadanie sterowania. Przedimetod. Idea sterowania adaptacyjnego z
Wy8 |: L 2
identyfikacp modelu systemu.
Suma godzin 15
Forma zajeé - éwiczenia Liczba godzin
Cwl | sprawy organizacyjne. Powtdrka elementow rachunéacienzowego. 2

Kreowanie przyktadowego statycznego systemuei@jvo-wyjsciowego.

Cw2 | Wyznaczanie schematéw blokowych i opiséw macierzbwy
przyktadowych systeméw. Wyznaczanie opiséw systemow 2
zastosowaniem innych form reprezentacji wiedzy.

Cw3 | Rozwiazywanie zadéa dotyczicych problematyki systeméw zonych o
réznych strukturach. Wyznaczanie modeli systeméw pegagji.

Cw4 | Rozwiszywanie zadadotyczcych problematyki identyfikacji systeméw
— wyznaczanie algorytméw identyfikacji oraz wyznacie najlepszych 2
modeli z wyciem r&nych wskanikow jakdsci.




Cw5 | Rozwiazywanie zada dotyczicych problematyki rozpoznawania — 2
zastosowanie algorytmow NN oraz NM w praktycznyabadnieniach.

Cw6 | Rozwiazywanie zad&z zakresu analizy i podejmowania decyzji dla 2
systemoOw statycznych.

Cw7 | Wyznaczanie trajektorii stanéw dla przykladowyckteynéw 2
dynamicznych o opisach dyskretnych w przestrzemdét.

Cw8 | Rozwiazywanie przykladowych zadalotyczcych zagadnie
obejmujicych peten program wyktadu (powtdrka — przygotowato 1
sprawdzianu).
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad z ayciemsrodkéw multimedialnych

N2. Prezentacja syntetyczna problematykiczen (ok. 10 min - przez prowadeego)
N3. Cwiczenia rachunkowe z dyskysjozwiazan zada

N4 Cwiczenia rachunkowe — krétki sprawdzian pisemny

N5. Konsultacje

N6. Praca wiasna — przygotowanieddczen

N7. Praca wiasna — samodzielne studia, przygote@mkacowego sprawdzianu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w

trakcie semesitru), P — | Numer efektu Spos6b ocen jniecia efektu ksztatlcenia

podsumowujca (na ksztatcenia P Y amnie

koniec semestru)

= PEK_WO01,PEK_WO02| aktywnai¢ na wyktadach, ocena z keowego
PEK_WO03 sprawdzianu

F2 PEK_UO01, PEK_U02, aktywnai¢ nacwiczeniach, oceny sprawdziand
PEK_UO03 pisemnych n&wiczeniach

=

P = 0.4*F1 + 0.6*F2rzy spetnieniu warunku: (F13.0)A (F2> 3.0)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEENIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] Koszatka L., Kurzyiski M., Zbiér zadai i problemoéw z teorii identyfikacji, eksperymentu i
rozpoznawaniaQficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wrawt, 1991.

[2] Bubnicki Z., Podstawy informatycznych systemoéw zdranig Oficyna Wydawnicza
Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw, 1993.

[3] Cichosz J.,An introduction to system identificatioseria: Advanced Informatics and
Control, PWr., 2011.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:
Pozycje desygnowane przez wyktadewa zakéczenie kadego wyktadu.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Drinz. Leszek Koszatka, leszek.koszalka@pvedu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Teoria Systemow
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i robotyka, Teleinformatyka

Przedmiotowy Odnigsienie przedmiotoyvggo efektu do _ Tresci Numer_
efekt ksztatcenial . efektéw ks_zltalf:enla _zdeflm_oquych dla | Cele przedmiotu programowe narzedzia
kierunku studiéw i specjalndci (o ile dotyczy) dydaktycznego
K1AIR_W12, KIEKA_W11, Wyl, Wy2, Wy3,
PEK_WO01 K1INF_W12, KITEL_W11, C1,C4 Wy8, Cwl, Cw2, N1-N7
KITIN_W11 Cws
K1AIR_W12, KIEKA_W11,
PEK_W02 KLINF_W12, KITEL_W11, C2, C4 Wyé'w ngé’w ngg' N1-N7
KITIN_W11 ’
K1AIR_W12, KIEKA_W11, Wy4, Wy5, Wy6,
PEK_WO03 K1INF_W12, KITEL_W11, C3,C5 Wy7, Wy8, N1-N7
KITIN_W11 Cw4-Cw8
K1AIR_U12, KIEKA_U10, Wyl, Wy2, Wy3,
PEK_UO01 K1INF_U11, K1TEL_U10, C1,C4 Wy8, Cwl, Cw2, N1-N7
K1TIN_U11 Cws8
K1AIR_U12, KIEKA_U10,
PEK_U02 K1INF_U11, KITEL_U10, C1,C2,c4 Wyg'w ngg’w %""3' N1-N7
K1TIN_U11 ’
K1AIR_U12, KIEKA_U10,
PEK_U03 K1INF_U11, KITEL_U10, c3,C5 s N1-N7
K1TIN_U11




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Podstawy przetwarzania sygnatéw
Nazwa w jzyku angielskim: Fundamentals of signal processing
Kierunek studiéow: Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studiow i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: ETEWO010
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 30 15
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90 60
(CNPS)
. : Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na oceg ocerg
Dla grupy kurséw zaznacgy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 5
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom - 2
o charakterze praktycznym (P
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 15

wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K1AIR_WO01, KIEKA WO01, K1INF_WO01, KITEL_WO01, K1TIN_\01
K1AIR_UO1, KIEKA UO1, K1INF_UO1, KITEL_UO1, K1TIN_QL
K1AIR_W02, KIEKA_ W02, K1INF_WO02, KITEL_WO02, K1TIN_\02
K1AIR_U02, KIEKA U02, K1INF_U02, KITEL_U02, K1TIN_QP
K1AIR_W03, KIEKA W03, K1INF_WO03, KITEL_WO03, K1TIN_¥8
K1AIR_WO04, KIEKA W04, K1INF_WO04, KITEL_WO04, K1TIN 4
K1AIR_W12, KIEKA W11, K1INF_W12, KITEL_W11, K1TIN_ Wl
K1AIR_U12, KIEKA U10, K1INF U11, KITEL U10, KITIN L1

ONoO~wWNE

CELE PRZEDMIOTU
C1. Zna podstawowe zagadnienia z zakresu teorowygo przetwarzania sygnatow
deterministycznych i losowych jako $rokow informaciji, w szczegdlrdgi zadania
prébkowania, kwantyzaciji, detekcji i filtracji.
C2. Umie dokonaanalizy wtasnéci sygnatow w dziedzinie czasowej iestotliwosciowej i syntezy
filtrow cyfrowych z wyciem dedykowanego oprogramowania.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01: Wiedza o charakterze, parametrach i sgsh sygnatow analogowych i cyfrowych,
deterministycznych i losowych

PEK _WO02: Wiedza o istocie transformacji sygnatow

PEK_WO03: Wiedza o cyfrowej filtracji sygnatow i petdwowych metodach projektowania filtrow
cyfrowych

PEK _WO04: Wiedza z zakresu istoty i metod estymiasgitekciji

Z zakresu umiejetnosci:
PEK UO01: Umie¢tnosé realizacji podstawowych algorytmow cyfrowego pwatzania sygnatow
PEK _UO02: Umie¢tnos¢ analizy wynikdw przetwarzania i prezentacji wynikanalizy

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ - wyktad Liczba godzin

Wprowadzenie: klasyfikacja sygnatow, cele przetaaia sygnatow,

wyl podstawowe parametry sygnatow deterministycznych 2
Przestrzenie sygnatdw i transformacje: przestitigberta, aproksymacja,

Wy2 |dziedzina czasu a dziedzinastotliwosci, transformacja Fouriera, inne 4
tranformacje

Wy3 Analiza pod_obiﬁstwa sygnatéw, transformacje czasowestatliwosciowe, 2
transformacja falkowa

Wy Cyfryzacja sygnatéw: twierdzenie Shannonaditprobkowania, aliasing, 2

kwantowanie, interpolacja, decymacja

WYy5 | Dyskretna i szybka transformacja Fouriera 3

Systemy w przetwarzaniu sygnatéw: klasyfikacjasoppystemy z

Wy6 dyskretnym czasem, transformacija Z 2
Filtracja cyfrowa: rownanie micowe, potaenie zer i biegunéw a

Wy7 | transmitancja filtru, typy filtréw, podstawowe sttury filtracji, filtr 3
odwrotny

Wy8 | Projektowanie filtrow cyfrowych 2

Wy9 | Sygnaly losowe: definicja procesu stochastyganstatystyki procesu 3
Stacjonarne procesy losowe: definicje stacjonaninprzyktady procesow,

Wy10 | klasy rownowanasci, przefcie sygnatu przez system liniowy, elementy 2
identyfikacji systemu

Wy11 Wprowadz,enie do teorii estqucji: istota estymdwicly estymaciji, klasy 3
estymatoréw, metody estymacji podstawowych stakygiszyktady

Wy12 Wprowadzer_l_ie do te_orii detekcji: istota detekdjialaet, kryterium detekcji, 2
btedy detekgciji, kryterium Bayesa, przyktady
Suma godzin 30




Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin

Lal Zapoznanie siz oprogramowaniem stosowanym do cyfrowego

przetwarzania sygnatow 3
La2 Realizacja obliczewidma dla sygnatow modelowych i rzeczywistych,

analiza wynikow 3
La3 Realizacja projektowania filtru cyfrowego tifdcji dla sygnatéw

modelowych i rzeczywistych, analiza wynikéw 3
La4 Realizacja obliczehistogramdw i funkcji korekcyjnych dla sygnatow

modelowych i rzeczywistych, analiza wynikéw 3
La5 Realizacja indywidualnego zadania obliczenicwveig sygnatu

modelowego lub rzeczywistego, analiza wynikow, cpreéanie 3

sprawozdania

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad gtéwnie z wykorzystaniem tablicy, pretamja przyktaddéw z wykorzystaniem
multimediow

N2. Materiaty do wykfadu dogbne na stronie kursu: https://zts.ita.pwr.wroc.pl

N3. Oprogramowanie MATLAB

N4. Oméwienie zadado wykonania na laboratorium, prezentacja przyddach rozwizan, ustne
sprawdzanie efektéw

N5. Samodzielna realizacja zadaboratoryjnych, pisemne sprawdzenie efektow

N6. Konsultacje

N7. Praca wtasna

N8. Realizacja e-testu na zalaenie kursu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formujca (w
trakcie semestru), P — | Numer efektu Sposbb ocen jniccia efektu ksztalcenia
podsumowujca (na ksztatcenia P y amghie
koniec semestru)
F1 PEK U01-04 Ustne sprawdzenie wiedzy
E2 PEK U01-05 Inno_wgcyjndc rozwigzania i prezentaciji
- wynikéw
F3 PEK_WO01-08 Ocena_llczt_)y uzyskanych poprawnych
odpowiedzi

P = 0,25*F1 + 0,25*F2 + 0,5*F3




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] Lyons R.G. Wprowadzenie do cyfrowego przetwaraasygnatow, WKL, Warszawa 1997
[2] Oppenheim A.V, Schafer R.W, Cyfrowe przetwaiieasygnatéw, WKL, Warszawa 1979

[3] Zielinski T., Od teorii do cyfrowego przetwarzania sygmatWKL, Warszawa, 2006

[4] Papoulis A., Prawdopodolfistwo, zmienne losowe i procesy stochastyczne, VaeuszPWN,
1972

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Szabatin J., Podstawy teorii sygnatéw, Warszaiwkt., 2000
[2] Bendat J.S., Piersol A.G., Metody analizy i para sygnatow losowych, Warszawa, PWN, 197

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr hab. inz. Ryszard Makowski, ryszard.makowski@ pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Podstawy przetwarzania sygnatow
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Elektronika, Informatyka, Telekomunikacja, Automaty ka i Robotyka, Teleinformatyka

Przedmiotowy
efekt

Odniesienie przedmiotowego efektu do
efektow ksztatcenia zdefiniowanych dla

Cele przedmiotu

Tresci
programowe

Numer narzedzia
dydaktycznego

ksztalcenia | kierunku studiow i specjalndsci (o ile dotyczy)

B | T N S o W e

PEK_W02 KlTE"IzlvélK‘k_ﬁﬂ'\"R\’lvAl&fvvﬂ_’F—Wlfs c1 Wy2, Wy5 N1,N2,N6,N7,N8

PEK_WO03 KlTElklvélKLk_ﬁIfRVlvAl&_vall\éF‘ww c1 Wy6, Wy7, Wy8|  N1,N2,N6,N7,N8

PEK_W04 KlTE"KlvélK‘k‘_ﬁIL'\,‘R\’lvAlﬁival’\éF—W15 c1 Wyll, Wyl2 |  N1,N2,N6,N7,N8
o RGBS RN o | e | s

pEK U0z | KITEL_UL2 KITIN_UI3, KLINF_UL3 o CoLaE N3.NANENG

K1EKA U112, K1AIR_U14




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Fizyka 3.1
Nazwa w jzyku angielskim: Physics 3.1
Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka,
Telekomunikacja, Teleinformatyka
Stopien studidw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obownzkowy, ogolnouczelniany
Kod przedmiotu: FZP2079
Grupa kursow: NIE
Wyktad | Cwiczenia | Laboratoriun Projekt Seminarium
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 15
(ZzU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)
. : Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocen
Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 2
w tym liczba punktow
odpowiadajca zagciom 2

o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 2
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

Kompetencje w zakresie kursow: Analizy matematygzilgebry, Fizyki 1.3A
K1AIR_WO06, K1AIR_U04, KIEKA_ W06, K1IEKA_UO03, K1INF_\W7, K1INF_UO04,
K1TEL_WO06, KITEL_UO03, K1TIN_WO07, K1ITIN_UO4
K1AIR_W02, K1AIR_U02, KIEKA_ W02, KIEKA_U02, K1INF_\82, K1INF_U02,
K1TEL_WO02, KITEL_U02, KITIN_WO02, K1TIN_UO02

CELE PRZEDMIOTU

C1 Opanowanie umignosci przeprowadzenia prostego eksperymentu
C2 Uzyskanie umiefnosci opracowanie eksperymentu w postaci raportu
C3 Uzyskanie umiefnosci szacowania niepewsa uzyskanych rezultatow




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy

PEK_WO0L1 - zna metody pomiaréw podstawowych wigtkéizycznych

PEK_WO02 - zna metody opracowania wynikow oraz lgaeniepewnéci pomiarowych wielkéci
prostych i ztagonych

Z zakresu umiejtnosci:

PEK_UO1 - umie postugiwsasie prostymi przyrgdami pomiarowymi (do pomiaru diugo, czasu
oraz innych wielkéci fizycznych)

PEK _UO2 - potrafi zaplanowd wykona pomiary podstawowych wielkoi fizycznych z
wykorzystaniem instrukcji stanowiska pomiarowego

PEK UO03 - potrafi, z wykorzystaniem nedzi inzynierskich, opracowawyniki pomiaréw oraz
przeprowad analiz niepewndci pomiarowych

PEK_U04 — umie pogpowa zgodnie z zasadami BHP obawiljacymi w laboratoriach pomiaréw
wielkosci fizycznych

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — laboratorium Liczba godzin

Wprowadzenie do LPF: sprawy organizacji i przebieggic, zapoznanie
studentéw: a) z zasadami bezpiecznego wykonywanmidagréw (krotkie
Lal | szkolenie z zakresu BHP), b) z zasadami pisemnpgazowania 1
sprawozdé/raportow, c) z podstawami analizy niepeweio
pomiarowych. Wykonanie prostych pomiaréw.

Wykonanie pomiaréw za pomgmiernikédw analogowych i cyfrowych
uktadu elektrycznego. Statystyczne opracowanieyotanych wynikéw
La2 | pomiaréw prostych i zimnych, szacowanie niepewsod pomiarow 2
prostych i ztaonych, graficzna prezentacija rezultatow pomiarow i
niepewndéci pomiarowych, opracowanie sprawozdania.

Wykonanie pomiaréw wybranych wielkad fizycznych, opracowanie

La3 pisemnego sprawozdania 2

Lad Wykonanie pomiaréw wybranych wielkad fizycznych, opracowanie 5
pisemnego sprawozdania

Las Wykonanie pomiaréw wybranych wielkad fizycznych, opracowanie 5
pisemnego sprawozdania

La6 Wykonanie pomiaréw wybranych wielka fizycznych, opracowanie 5
pisemnego sprawozdania

La7 Wykonanie pomiaréw wybranych wielkad fizycznych, opracowanie >
pisemnego sprawozdania

La8 Repetytorium 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Praca wtasna — przygotowanie do przeprowadzksperymentu (zapoznanie giinstrukcj
robocz stanowiska pomiarowego, sposobem przeprowadz&spes/mentucwiczen oraz
metodami opracowania rezultatow)

N2.Kilkuminutowe sprawdziany pisemne poprzedeajpomiary

N3. Samodzielne wykonanie eksperymentu

N4. Strona internetowa laboratorium z informacjaliwtyczcymi regulaminu laboratorium,
regulaminu BHP, spiséwiczen, opisué¢wiczen, instrukcji roboczych, przyktadowych
sprawozda, pomocy dydaktycznych

N5. Konsultacje




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujca (w
trakcie semestru), P — Numer efektu
podsumowujca (na ksztatcenia

koniec semestru)

Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia

Odpowiedzi ustne,
F1 PEK_U01-U03 dyskusje, pisemne sprawdziany,
ocena raportéw z kdego wykonanegéwiczenia

P=F1

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA.:

[1] Cwiczenia Laboratoryjne z Fizyki, Tomy 1-4, OficyM&ydawnicza Politechniki Wroctawskiej
(dostpne wraz z instrukcjami roboczymi na stronie hiiypfAvppt.pwr.edu.pl)
[2] Opisy eksperymentow oraz instrukcje robocze gst na stronie http://Ipf.wppt.pwr.edu.pl/

LITERATURA UZUPEXNIAJ ACA:.

[1] D. Halliday, R. Resnick, J.WalkdPodstawyFizyki,tomy 1-2, 4, Wydawnictwa Naukowe
PWN, Warszawa 2003.
[2] 1L.W. Sawieliew, Wyktady z Fizyki tom1i 2 , Wydavatwa Naukowe PWN, Warszawa, 2003.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMI E, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dr hab. Ewa Rysiakiewicz-Pasek;ewa.rysiakiewicz-pasek@pwr.edu.pl
prof. dr hab. inz. Pawetl Machnikowski; Pawel.Machnikowski@ pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Fizyka 3.1
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka, Te lekomunikacja, Teleinformatyka

Przedmiotowy

Odniesienie przedmiotowego efektu do

- ! .~ . Numer
efektéw ksztalcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt - S A Cele przedmiotu narzedzia
K . kierunku studiéw i specjalnasci (o ile programowe
sztalcenia d dydaktycznego
otyczy)
K1AIR_WO06, KIEKA_ W06,
PEK_WO01 K1INF_WO07, KITEL_WO6, C1 Lal-La8 N1,N2,N3,N4,N5
K1TIN_WO07
K1AIR_WO06, K1EKA_WO06,
PEK_WO02 K1INF_WO07, KITEL W06, C3 Lal-La8 N1,N2,N3,N4,N5
K1TIN_WO07
K1AIR_UO05, K1EKA_U04, K1INF_U05 )
PEK_UO1 K1TEL_U04, K1TIN_UO5 C1 Lal-La8 N1,N2,N3,N4,N5
K1AIR_UO05, K1IEKA U04, K1INF_U05 )
PEK_UO02 K1TEL_U04, K1TIN_UO5 C1,C2 Lal-La8 N1,N2,N3,N4,N5
K1AIR_UO05, K1IEKA _UO04, K1INF_U05 )
PEK_UO3 K1TEL_U04, K1TIN_UO5 C3 Lal-La8 N1,N2,N3,N4,N5
PEK_UO04 KIAIR_U0S, KIEKA_UD4, K1INF_U0S C1,C2 Lal-La8 N1,N2,N3,N4,N5

K1TEL_U04, K1TIN_UO5




Zat. nr 4 do ZW 64/2012

FACULTY Electronics
SUBJECT CARD
Name in Polish Fizyka 1.1A
Name in English Physics 1.1A
Main field of study  Control Engineering and Rdotics, Electronics,
Telecommuniimans, Computer Science, Teleinformatics
Specialization (if applicable): ...................o.i
Level and form of studies: % level, full-time
Kind of subject: obligatory , universitywide
Subject code FZP4001
Group of courses NO

Lecture Classes LaboratdBroject Seminar
Number of hours of 30 15
organized classes in
University (ZZU)
Number of hours of 90 60
total student workload
(CNPS)
Form of crediting ExaminationCrediting with
grade
For group of courses X
mark (X) final course
Number of ECTS 3 2
points
including number ¢ 2
ECTS points fa
practical (P) class
including number ¢ 2 2
ECTS points for dire
teacherstuden
contact (BK) class¢s

*delete as applicable

PREREQUISITES RELATING TO KNOWLEDGE, SKILLS AND OTH ER
COMPETENCES

Basic calculus and algebra

\

SUBJECT OBJECTIVES
C1 Acquiring basic knowledge on classical mechambsnomenological thermodynamics,
elements of quantum mechanics, nuclear physiceamdensed matter physics
C2 Developing skills of qualitative understandimgl anterpreting as well as quantitative
analyzing, based on the laws of physics, of selieghysical effects and processes in classigal
mechanics, phenomenological thermodynamics, ele@d@uantum mechanics, nuclear
physics and condensed matter physics




SUBJECT EDUCATIONAL EFFECTS

relating to knowledge, a student:

PEK_WO01 — knows and can explain the basic laws/panhics of a point particle, a system fof
point particles and rigid bodies; as well as oatitlg motion and wave processes

PEK_WO02 — knows and can explain the basic lawplegnomenological thermodynamics

PEK_WO03 — Knows selected topics of modern phydiasic quantum mechanics, nuclear
physics and solid state physics

relating to skills, a student:

PEK_UO1 - can describe, both qualitatively and ¢jtetively, phenomena and processes i
engineering, using the basic laws of classical raeids, in particular the laws of
dynamics and conservation laws

PEK_UO02 - can analyze, both qualitatively and qtetintely, physical problems in
engineering, using the basic laws and principlgsh@&nomenological thermodynamids

PEK _UO03 - can qualitatively describe and analyobl@ms in contemporary engineering
using the laws and principles of modern physics

Form of classes - lecture Numbge
r of
hours
Lecl |Introduction: scope and methodology of physics;dtientific method; physic| 1
magnitudes and units
Lec2 [Kinematics of a point particle 2
Lec3 [Dynamics of a point particle. Equations of motiarsimple cases 2
Lec4 [Work and kinetic energy. Principle of energy comagon 2
Lec5 |Dynamics of systems of point particles. Conservatibmomentum 2
Lec6 [Dynamics of rotational motion; rigid body. Consédrea of angular momentum 3
Lec7 [Oscillatory motion. Harmonic oscillator 3
Lec8|Mechanical waves: description of waves, wave enenggrference, standing| 3
waves
Lec9 [Principles of thermodynamics, internal energy, pgtition of energy 2
LeclQElements of the kinetic theory of ideal gases; Matkand Boltzmann 2
distributions
LecllBasic quantum mechanics: states, wave functiomggrggiantization, tunneling 2
Lecl2Nuclear physics: structure of an atom, nucleardsycadioactivity, fission and 3
fusion
Lecl3Elements of condensed matter physics: band steiofusolids, thermal 3
conductivity of isolators, electrical and opticabperties of solids
Total hours 30
Form of classes - class Numbe
r of
hours
ClI1 |Problem solving: vectorial quantities, physigalts and measurement 1
uncertainties
CI2 |Problem solving: Kinematics of a point particle 2




CI3 |Problem solving: Dynamics of a point particle; efip@s of motion in simple 2
cases

Cl4 |Problem solving: Work and kinetic energy; principfeenergy conservation 2

CI5 |Problem solving: Dynamics of systems of point ée8; conservation of 2
momentum

ClI6 |Problem solving: Dynamics of rotational motion;idigpody; conservation of 2
angular momentum

CI7 |Problem solving: Oscillatory motion; harmongxdlator 2
CI8 |Final test 2
Total hours 15

TEACHING TOOLS USED

. Lecture: traditional with multimedia

. Classes: traditional, problem solving and distursdyskusja nad rozgdaniami zada
. Classes: short tests

. Classes: homework

. Contact hours

. Self-study: preparing for the exercise classes

. Self-study: recommended auxiliary reading

. Self-study: preparing for the examination

O~NO O WN P

EVALUATION OF SUBJECT EDUCATIONAL EFFECTS ACHIEVEME NT

Evaluation (F — forming|[Educational effect [Way of evaluating educational effect
(during semester), P — [number achievement
concluding (at semestey
end)
F1 PEK_WO01 Oral answers

PEK _UO1 short written tests, homework

final test

F2 PEK_WO01-W03 |Written examination

PEK_U01-U03

P =0,4*F1 + 0,6*F2, if F1,F2 positive; P = 2,0 etwise

PRIMARY AND SECONDARY LITERATURE

PRIMARY LITERATURE:

[1] D. Halliday, R. Resnick, J. WalkdPodstawy fizykitom 1,2,4,5, Wydawnictwo Naukowsg
PWN, Warszawa 2003

[2] Jay OrearFizyka Wydawnictwo Naukowo-Techniczne, Warszawa, 2008.

[3] .W. Sawieliew,Wyktady z fizykitom 1-3, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa,
2003.

[4] Problem lists published by the lecturers

SECONDARY LITERATURE:

1] H. D. Young, R. A. Freedmaktlniversity PhysicsPearson—Addison Wesley, 2014
[2] W. Korczak, M. TrajdosyWektory, pochodne, cajkivydawnictwo Naukowe PWN,
Warszawa, 2013

SUBJECT SUPERVISOR (NAME AND SURNAME, E-MAIL ADDRES S)
prof. dr hab. inz. Pawetl Machnikowski; Pawel.Machnikowski@pwr.edu.pl




MATRIX OF CORRELATION BETWEEN EDUCATIONAL EFFECTS®R SUBJECT
Physics 1.1A

AND EDUCATIONAL EFFECTS FOR MAIN FIELD OF STUDY
Control Engineering and Robotics, Electronics, Teleommunications,
Computer Science, Teleinformatics

Subject Correlation between subject educational | Subject |Program |Teaching tool
educational | effect and educational effects defined for | objectives| me number
effect main field of study and specialization (if content
applicable)
K1AIR_WO06, KIEKA W06, K1INF_WO07, Wyl-Wy8 i
PEK_WO1 K1TEL WO06, K1TIN W07 Cl lewicws] NN
K1AIR_WO06, KIEKA W06, K1INF_WO07, Wy9-
PEK_W02 K1TEL _WO06, K1TIN_WO07 Ccl Wy10 N1.N5,N7,N8
K1AIR_WO06, KIEKA W06, K1INF_WO07, Wy11-
PEK_WO03 K1TEL WO06, K1TIN W07 €L wyig |NLNSN7.N8
K1AIR_U04, K1EKA_UO03, K1INF_U04, Wyl-Wy8 )
PEK_U01 K1TEL_U03, KI1TIN_U04 €2 |ewicws| NLN8
K1AIR_U04, K1EKA_UO03, K1INF_U04, Wy9-
PEK_U02 K1TEL_UO03, K1TIN_U04 C2 Wy10 NL.NS,N7,N8
PEK_UO3 K1AIR_U04, KIEKA _U03, K1INF_U04, o Wy11- {\) N5.N7 N

K1TEL_UOS, K1TIN_U04

Wy13




