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Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Modelowanie i identyfikacja
Nazwa w ¢zyku angielskimModeling and identification
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, niestacjonarne

Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuARKK001
Grupa kurs6wTAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariy
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 20 10
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 80 70
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocer na ocer
Dla grupy kurséw zaznacéykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 6
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom i 2
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 1 1
kontaktu (BK)

m

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

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy z zakresu metod generacji liczb geksowych.

C2. Nabycie wiedzy z zakresu podstaw teorii estyma@z kryteribw oceny jakii
estymatorow.

C3. Poznanie parametrycznych i nieparametryczny@todn estymacji funkcji gstaici
prawdopodobigstwa i funkcji regresji

C4. Poznanie metod identyfikacji liniowych obiektédynamicznych w warunkac
losowych.

C5. Poznanie metody najmniejszych kwadratow, jgswéci, zakresu stosowalda oraz
odpowiednich procedur numerycznych.

C6. Poznanie metody zmiennych instrumentalnychtochgeneracji instrumentow.

C7. Poznanie wybranych metod identyfikacji systentdmkowych Hammersteina i Wiener
C8. Poznanie funkcji pakietu ‘System Identificatiboolbox’ programu Matlab.
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PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma ngmtjgce kompetencje:

Z zakresu wiedzy:
PEK W01 - zna metody komputerowego modelowartdowiska losowego
PEK_WO02 — zna parametryczne i nieparametrycznerglgg syntezy modeli systeméw liniowych i
nieliniowych na podstawie niepewnych danych
PEK W03 - zna realizacje komputerowe typowych médedtyfikacji systemow
PEK_WO04 — zna metody generacji liczb pseudolostwyc
PEK_WO05 - zna wybrane metody identyfikacji systemilakowo-zorientowanych Hammersteing i

Wienera

Z zakresu umiefnaosci:

PEK UO01 — potrafi wykorzystywadane pomiarowe do budowy i testowania modeli sySte
liniowych i nieliniowych przy rénej wiedzy wsipnej.

PEK UOQ2 — potrafi prognozowarocesy czasowe na podstawie danych historycznych.

PEK UO03 — umie dobtaodpowiedni model do danych.

PEK_U04 — umie prowadzbadania eksperymentalne i korzystadedykowanego oprogramowania.

z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1 — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczngej
analizy,
PEK K02 — rozumie koniecz® samoksztalcenia oraz rozwijania zdditiodo samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i umtepsci,

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zajeé — wyktad godzin
Wyl Generacja liczb losowych metpddwracania dystrybuanty i metpddrzucania 2
Podstawy estymacji, metody oceny estymatora, tw@r graniczne, typy
Wy?2 Y " ) 2
zbieznaosci probabilistycznej
Wv3 Nieparametryczna estymacja dystrybuanty [ funkcji estgci 5
y prawdopodobigstwa
Wy4 Estymacja funkcji regresji. Metody parametryczméeparametryczne 2
Identyfikacja liniowych obiektow dynamicznych metodnajmniejszych
Wy5 . 2
kwadratow
Przejcie procesu losowego przez obiekt dynamiczny. Aaalkorelacyjna
Wy6 . . : 2
proceséw. Wybielanie
Wy7 Metoda zmiennych instrumentalnych 2
Wy8 Procedury obliczeniowe, rozktad spektralny, atdz SVD 2
Wy9 Systemy Hammersteina i Wienera 2
Wy10 Podsumowanie, przyktady zastosawa 2
Suma godzin 20
Forma zaje¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Generacja liczb losowych 1
La2 Podstawy estymacji, metody oceny estymatora, twesrid graniczne 1
La3 Nieparametryczna estymacja dystrybuanty i funkggtgici prawdopodobigstwa 1
La4 Estymacja funkcji regresji. Metody parametryczmeeparametryczne 1
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La5 Identyfikacja liniowych obiektéw dynamicznych 1
Lab Analiza korelacyjna procesow losowych, wybielanie L
La7 Metoda zmiennych instrumentalnych 1
La8 Procedury obliczeniowe, rozktad spektralny, LU o8azD 1
La9 Systemy Hammersteina i Wienera 1
Lal0 Podsumowanie, zaliczenia 1
Suma godzin 10

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

2. Cwiczenia laboratoryjne

3. Konsultacje

4. Praca wlasha — przygotowanie déwiczen laboratoryjnych, opracowywanie wyniko
sprawozdania

5. Praca wlasha — samodzielne studia i przygotowamieotbkwium

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_UO1+ PEK_U04 Sprawdziany pisemne,

F1 . obserwacja wykonywaniéwiczen,
PEK_KO1+ PEK_K02 pisemne sprawozdaniawiczen,
F2 PEK_ W01+ PEK W05 Kolokwium (test)
P = 0.5*F1+0.5*F2 F1>2 F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Gajek, Kaluszka — "Wnioskowanie statystyczna sfludentow”

[2] Greblicki, Pawlak — ,Nonlinear system identéiton”, Cambridge 2008.

[3] Kietbasinski, Schwetlick — "Numeryczna algebra liniowa — wpiadzenie do oblicze
zautomatyzowanych”

[4] Kincaid, Cheney — "Analiza numeryczna”, WNT Vgaawa, 2006.

[5] Ljung “System Identification - Theory For theser”

[6] Nahorski, Maczak — "Komputerowa identyfikacja obiektéw dynanmigzh”
[7] Soderstréom, Stoica — "ldentyfikacja systemow”

[8] Niederlinski — "Systemy komputerowe automatpkzemystowej”

[9] lista publikacji pracownikoéw Zaktadu Sterowami@ptymalizacji na stronie
http://diuna.ict.pwr.wroc.pl

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Magiera — "Modele i metody statystyki matematgej”, wyd. GiS, Wroctaw, 2002.

[2] Stanisz — "Przysipny kurs statystyki w oparciu o pakiet STATISTICA”

[3] Klonecki — "Statystyka matematyczna dlaynieréw”

[4] Krysicki, Wiodarski — "Statystyka matematyczna”

[5] Jakubowski, Stencel — "Wgh do teorii prawdopodohistwa”, wyd. Script,Warszawa, 2004.
[6] Trybuta — "Statystyka matematyczna z elementgaurii decyzji”, Ofic. Wyd. PWr., 2002.
[7] Fisz — "Rachunek prawdopodoligwa i statystyka matematyczna”

[8] Feller — "Wskp do rachunku prawdopodohstwa”

[9] Chow, Teicher — "Probability theory”

[10] Strang — "Introduction to linear algebra”




[11] Hannan, Deistler — "The statistical theoryliokar systems”
[12] Greblicki — "Podstawy automatyki”

[13] Lysakowska, Mzyk — "Komputerowa symulacja utkbav automatycznej regulacji ftodowisku

Matlab/Simulink”

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

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

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Modelowanie i identyfikacja
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 ﬁwiotu programowe| dydakty-
studiéw i specjalnei cznego
PEK_WO01 K2AIR_WO06 C1..C8 Wyl..Wy10 1,3,5
PEK_W02 K2AIR_WO06 C2,C3 Wy3,Wy4 1,35
PEK_WO03 K2AIR_WO06 C5,C¢ Wy8 1,35
PEK_WO04 K2AIR_WO06 C1 Wyl 1,3,5
PEK_WO05 K2AIR_WO06 Cc7 Wy9 1,3,5
PEK_UO1 K2AIR_UO03 C1..C8 Lal..Lalo 234
PEK_UO02 K2AIR_UO03 C3,C4 La5..La7 2,34
C2,C3,
PEK_UO03 K2AIR_UO03 C5.C6 La5,La9 2,34
PEK_U04 K2AIR_UO03 C5,C8 Lal.lLalo 2,34
K2AIR_KO1 Wyl+Wy10
PEK_KO1, PEK_K02 K2AIR_K02 latslalo | L2345




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Systemy czasu rzeczywistego
Nazwa w jgzyku angielskim: Real Time Systems
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnaé (jesli dotyczy): Systemy automatyki i robotyki

Stopien studiow i forma: |l / stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu: ARKS203
Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai 20 20
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 80 120
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie
na ocemp
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 8
w tym liczba punktéw - 3
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS 2 2
odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

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

CELE PRZEDMIOTU

C1l Nabycie wiedzy o, podstawowych definicjach i wymaigah dotycacych systeméw
czasu rzeczywistego i systemow wbudowanych

C2 Nabycie wiedzy o systemie czasu rzeczywistego QNEGtrino.

C3 Nabycie wiedzy o metodach tworzenia procesow, atgth procesu ich ustawianiu i
testowaniu.

C4 Nabycie wiedzy o zastosowaniach plikow, komunikaojprzez pliki w systemach
akwizycji danych

C5 Nabycie wiedzy o komunikacji ralzy procesowe]j poprzez kolejki komunikatow
POSIX

C6 Nabycie wiedzy o komunikacji proceséw poprzez pgrdeielory, synchronizacji
poprzez semafory POSIX

C7 Nabycie wiedzy o wykorzystanie interfejsu gniazekekomunikacji rozproszonej




C8 Nabycie wiedzy o budowie rozproszonych systemowiaksji danych przy @yciu
komunikatéw QNET

C9 Nabycie wiedzy o szeregowaniu procesow w systemégacyjnym, roli priorytetow.

C10 Nabycie wiedzy o inwers;ji priorytetéw i metodachyeikania

C11 Nabycie wiedzy o zastosowaniwtkow POSIX w systemach RTS

C12 Nabycie wiedzy o obstudze czasu w systemach RTS

C13 Nabycie wiedzy o obstudze zdafizasynchronicznych, postugiwanig slygnatami i
impulsami

C14 Nabycie wiedzy o obstudze przermva systemie RTS na przyktadzie QNX6 Neutrin

C15 Nabycie wiedzy o spezie systemow wbudowanych kywanych standardach

C16 Nabycie wiedzy o obstudze zewtrenych interfejséw pomiarowych i wykonawczych

C17 Nabycie wiedzy o konfigurowaniu systemu operacyfnéig systemow wbudowanych

C18 Nabycie wiedzy o metodach oceny efektydai®ystemow czasu rzeczywistego

C19 Nabycie umiejtnosci postugiwanie si systemem czasu rzeczywistego QNX6 Neutr

C20 Nabycie umiejtnosci tworzenia procesow lokalnych i zdalnych w syseeRTS

C21 Nabycie umigjtnosci postugiwania si metodami lokalnej komunikacji
medzyprocesowej i tworzenia wspothie/ch aplikacii sterowania i akwizycji danych

C22 Nabycie umiejtnosci postugiwania si sieciowymi metodami komunikacji
medzyprocesowej i tworzenia rozproszonych aplikagr@vania i akwizycji danych

C23Nabycie umigjtnosci tworzenia wielowtkowych aplikacji sterowania i akwizyciji
danych

C24Nabycie umigjtnosci programowania usglzeh interfejsowych sterowania i akwizycji
danych takimi jak przetworniki AD, DA, wé&gia i wyjscia cyfrowe

C25Nabycie umigjtnosci programowania interfejsu transmisji szeregow8pB2

|®)

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
osoba, ktdra zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje z zakresu wiedzy:

PEK_W1 Zna pogcia dotycace systeméw wbudowanych i systemdéw czasu rzeczsgos

PEK_W2 Zna budow systemu operacyjnego czasu rzeczywistego

PEK_W3 Rozumie funkcje procesu, zna struktaplikacji sktadajcych s¢ z wielu
komunikupcych sé proceséw.

PEK_W4 Rozumie abstrakejpliku, metody dospu do pliku, atrybuty, blokowanie.

PEK_W5  Zna mechanizmy lokalnej komunikacji ¢gdzyprocesowej w systemie RTS tak
jak kolejki komunikatow POSIX

PEK_W6 Zna mechanizmy synchronizacji procesow takie jakafery i metog
komunikacji poprzez panm wspotdzielos.

PEK_W7 Rozumie mechanizm interfejsu gniazdek i jego wylstanie do budowy
rozproszonych systemow sterowania i akwizycji dényc

PEK_W8 Zna metod wykorzystania sieci QNET do budowy rozproszonygstesmow
sterowania i akwizycji danych.

PEK_W9 Rozumie mechanizm szeregowania procesow w systefie rozumie funkej
priorytetow. Zna metaglszeregowanie zadayklicznych, szeregowanie RM i
EDF

PEK W10 Zna strategie szeregowania Round Robin, FIFO, syoray.
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PEK W11 Rozumie zjawisko inwersji priorytetéw i zna metgdgo unikania.

PEK_W12 Rozumie mechanizmatkow POSIX w systemach RTS. Zna metody ich
tworzenia, muteksy, zmienne warunkowe

PEK_W13 Zna metody obstugi czasu w systemie RTS

PEK W14 Rozumie metody obstugi zdafzasynchronicznych, sygnatow i impulséw w
systemie RTS.

PEK_W15 Zna metody obstugi przenfrav systemie QNX6 Neutrino

PEK_W16 Zna standardy dotygeze sprztu stosowanego w systemach wbudowanych

PEK W17 Zna metody obstugi zewtrznych uradze interfejsowych

PEK_W18 Zna metody konfiguracji systemu operacyjnego d&esyu wbudowanego

PEK_W19 Zna metody oceny efektywid systemow czasu rzeczywistego

Z zakresu umiefnosci:

PEK Ul Umie postugiwa si¢c systemem QNX6 Neutrino, ngdziami do edycji,
kompilacji i uruchamiania programow. Zna zintegro@&odowisko
uruchomieniowe Momentics.

PEK_U2 Umie tworzy procesy lokalne i zdalne, synchronizévwakaiczenie procesow,
rozumie atrybuty procesow.

PEK_U3 Potrafi utworzy aplikacg sktadajca sie z wielu wykonywanych wspotbimie i
réwnolegle procesow gdzie procesy komunilgi¢ przez wspolne pliki

PEK_U4 Potrafi zastosowiakolejki komunikatow POSIX do komunikacji gazy
procesami w systemach akwizycji danych.

PEK_U5 Umie wykorzystéd pame¢ dzielory i semafory do synchronizacji dept do
wspolnych danych.

PEK_U6 Umie zbudowa rozproszony system sterowani i akwizycji danych z
wykorzystaniem interfejsu gniazdek (komunikacja UDFCP).

PEK_U7 Umie zbudowé rozproszony system sterowani i akwizycji danych z
wykorzystaniem sieci QNET. Umie zbudoiaplikacg klient-serwer.

PEK_U8 Umie wykorzysté watki w aplikacjach RTS.

PEK _U9 Umie programowainterfejs transmisji szeregowej RS232

Z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK_KO01 Jes§wiadomy tegaze aby wspotpracage ze solp osoby tworzylty sprawnie
dzialgry zespot musgsic one komunikowai synchronizowé swe dziatanie.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad l;gz:j,
Wyl Systemy wbudo_vvane, systemy czasu rzeczywistego, Rygagania na 1
system operacyjny czasu rzeczywistego, bezpista® w systemach RTS
Wyl Budowa systemu operacyjnego czasu rzeczywispdgx6 Neutrino 1
Wy2 Procesy - tworzenie atrybuty, ikezenie, synchronizacja zakezenia 1
procesu, ograniczenia na zasoby procesu
Wy3 Zastosowanie plikow do zapagtyiwania informacji, komunikacji, we/wy 1
Wy3 Kolejki komunikatow POSIX 1
W Synchronizacja proceséw w systemach RTS, sem&0¥IX.
y4 0o L o4 1
Komunikacja przez pam dzielory
Wy5 Wykorzystanie interfejsu gniazdek w komunikaogproszonej. Adresy 1




sieciowe, komunikacja bezpgkzeniowa i pajczeniowa

Komunikacja procesow poprzez komunikaty QNET, ustogzewnicza

Wye GNS, komunikacja rozproszona 1
Wy7 Szeregowanie procesow w systemie RTS. Szeregowada 1
cyklicznych, szeregowanie RM i EDF
Wy7 Szeregowanie procesOw w systemie operacyjnym azasaywistego, 1
priorytety, algorytm RR, FIFO, szeregowanie spocatg.
Inwersja priorytetow i metody jej unikania. Dziedzenie priorytetow,
Wy8 . 1
metoda putapu priorytetu
Wy8 Watki POSIX w _systemach RTS - tvv_orzer_1ie_, muteks_y,amé _
Wy9’ warunkowe, bariery, blokady czytelnikow i pisarmgtki w srodowisku 1
wieloprocesorowym
Wy9 Obstuga czasu w systemie RTS 1
Wy10 |Obstuga zdarzeasynchronicznych, sygnaty, timery 1
Wyl11 |Obstuga przerwiaw systemie QNX6 Neutrino 1
Wy12 |Sprzt systemow wbudowanych, standardy PC104, compalGct\iE 1
Wy13 Obstuga urzdzen zewretrznych na przyktadzie karty interfejsowe;j 1
PCM3718
Wy14 | Programowanie interfejsu transmisji szeregowe;j 1
Konfiguracja systemu operacyjnego dla systemu wivagego, instalacja
Wy14, . A A
W15 systemu na dysku Flash, ngizia uruchomieniowe systemow 1
wbudowanych
Wy15 |Metody oceny efektywni@i systemow czasu rzeczywistego 1
SUMA GODZIN 20
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacwkprowadzenie. 1
Lal Postugiwanie gisystemem QNX6 Neutrino, postugiwanie sarzdziami 1
do edycji, kompilacji i uruchamiania programéw. @&growanerodowisko
uruchomieniowe Momentics
La2 Tworzenie procesow lokalnych,dazenie procesow, atrybuty procesow,| 2
przeksztatcenie procesu w inny proces.
La2 Tworzenie procesow zdalnych. Obstuga kartyriafgowej PCM3718 w 2
trybie odpytywania
La3 Zastosowanie plikdw do zapisu wynikéw i komwatk miedzy 2
komputerami
Lad Zastosowanie kolejek komunikatow POSIX do koikaeji miedzy 2
procesami w systemach akwizycji danych
La5 Wykorzystanie parati dzielonej i semaforéw w synchronizacji dgsi do 2
wspolnych danych.
La6 Rozproszony system sterowania i akwizycji darg/evykorzystaniem karty 2
interfejsowej PCM3718, komunikacja UDP.
La7 Wykorzystanie komunikatow QNET do budowy sysienmozproszonych. 2

Aplikacje klient-serwer




La8 Watki w systemach RTS 2

La8 Komunikacja szeregowa — interfejs RS-232Ctgk@ MODBUS 2

Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojeid

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowaniedaczen laboratoryjnych

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@wdmegzaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — Numer efektu ksztatcenia Sposoéb ocenygrsiccia efektu
formujaca (w trakcie ksztalcenia

semestru), P —
podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_UO0O1+ PEK_UO06 Odpowiedzi ustne,

obserwacja wykonywani@viczen
F2 PEK_WO01+ PEK_WO09 Obecnd¢ i aktywnas¢ na wyktadach
F3 PEK W01+ PEK W09 Egzamin

P=0,3*F1 + 0,1*F2 + 0,6*F3, F1>2, F3>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] K. Haviland, D. Gray, B. Salama; UNIX Programowasystemowe, RM Warszawa
1999.

[2] QNX Momentics Development Suite Integrated DeveleptiEnviroment Users Guide
QNX Software Systems LDT, Kanata Ontario 2004

[3] Jedrzej Utasiewicz, Systemy czasu rzeczywistego, QMNbeatrino, wyd. BTC 2008

[4] Jedrzej Utasiewicz, Programowanie aplikacji czasiczzgvistego w systemie QNX6
Neutrino z wykorzystaniem platformy PC104, Rapt&R Serii Sprawozdania 2012

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] James O. Hamblen, Introduction to embedded systising Windows embedded CE|
Copyright 2007 Georgia Institute of Technology dadhes O. Hamblen

[2] QNX Realtime Operating System, System Architect@QiX Software Systems LDT,
Kanata Ontario 2001

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

Drinz. Jedrzej Utasiewicz jedrzej.ulasiewicz@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Systemy czasu rzeczywistego
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
Systemy automatyki i robotyki

| SPECJALNGCI

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_W01 S2AUN_W04 C1 w1 N1, N3, N5
PEK_W02 S2AUN_W04 C2 w1 N1, N3, N5
PEK_W03 S2AUN_W04 C3 W2 N1, N3, N5
PEK_W04 S2AUN_W04 C4 W3 N1, N3, N5
PEK_W05 S2AUN_W04 C5 W3 N1, N3, N5
PEK_WO06 S2AUN_W04 C6 W4 N1, N3, N5
PEK_WO07 S2AUN_W04 C7 W5 N1, N3, N5
PEK_W08 S2AUN_W04 C8 W6 N1, N3, N5
PEK_W09 S2AUN_W04 C9 W7 N1, N3, N5
PEK_W10 S2AUN_W04 C9 W7 N1, N3, N5
PEK_W11 S2AUN_W04 C10 W8 N1, N3, N5
PEK_W12 S2AUN_W04 C11, W8,W9 N1, N3, N5
PEK_W13 S2AUN_W04 C12 W9 N1, N3, N5
PEK_W14 S2AUN_W04 C13 W10 N1, N3, N5
PEK_W15 S2AUN_W04 C14 w11l N1, N3, N5
PEK_W16 S2AUN_W04 C15 W12 N1, N3, N5
PEK_W17 S2AUN_W04 C16 W13 N1, N3, N5
PEK_W18 S2AUN_W04 C17 W14 N1, N3, N5
PEK_W19 S2AUN_W04 C18 W15 N1, N3, N5
PEK_UO1 S2AUN_U05 C19 Lal N1,N2,N4
PEK_UO02 S2AUN_U05 C20 La2 N1,N2,N4
PEK_UO03 S2AUN_U05 c21 La3 N1,N2,N4
PEK_U04 S2AUN_U05 c21 La4 N1,N2,N4
PEK_UO05 S2AUN_UO05 c21 La5 N1,N2,N4
PEK_UO06 S2AUN_UO05 C22 La6 N1,N2,N4
PEK_UO07 S2AUN_UO05 C22 La7 N1,N2,N4
PEK_U08 S2AUN_UO05 C23 La8 N1,N2,N4
PEK_U09 S2AUN_UO05 C24 La8 N1,N2,N4
PEK_KO01 K2AIR_K02 C1,C2 Lal-La8 N1,N2,N3,N4,N5

D

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



Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w gzyku polskim:
Nazwa w jzyku angielskim:
Kierunek studiow:
Specjalnaé:

Stopien studiéw i forma:

Projekt przejsciowy
Passage project

Automatyka i robotyka (AIR)
Systemy automatyki i robotyki (AUN)
Il stopien, niestacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: ARKS205
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratoriun Projekt| Seminariu
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 60
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu 300
pracy studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie

na ocen

Dla grupy kurs6w zaznacékurs
koncowy (X)
Liczba punktow ECTS 12
Liczba punktéw odpowiadgta 12
zajeciom o charakterze praktycznym (B)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 3
kontaktu (BK)

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

S2AUN_W02, S2ZAUN_W03, S2ZAUN_W04

\

CELE PRZEDMIOTU
C1Nabycie umisjtnosci z zakresu projektowania elewacji szaf sterowygbz

C2 Nabycie umiejtnosci stosowania zabezpiegzelektrycznych w torach zasilania i torach

wykonawczych.

C3 Nabycie umiejtnosci doboru i programowania inwerterow.

C4 Nabycie umiejtnosci projektowania i tworzenia aplikacji dla stacperatorskich.

C5 Nabycie umiejtnosci z zakresu doboru wdzexr w torach pomiarowych.

C6 Nabycie umiejtnosci z zakresu wdtania procedur konfiguracji i parametryzacji
regulatoréow.

C7 Nabycie umiejtnos¢i z zakresu stosowania sepacji galwanicznej sygnaliiektowych.

C8 Nabycie umiejtnosci z zakresu doboru wdzeh iskrobezpieczenych.

C9 Nabycie umiejtnosci z zakresu opisu, implementacji na sterowniku Plwx@chanmiania
i dokumentowania algorytméw sterowania.

C9 Nabycie umiejtnosci z zakresu doboru i uktadania okablowania dla atdw
zasilapcych, sygnatowych i interfejsowych.

C10 Nabycie umietnosci wyszukiwania i korzystania z dokumentacji i katgw
firmowych

m



PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO0L1 - jest w stanie sformutowaatazenia projektowe dla elewacji szafy sterowniczej
PEK_WO02 — jest w stanie sformutowaatazenia projektowe dla inwertera (falownika),
PEK W03 — jest w stanie sformutotvaatazenia projektowe dla sterownika PLC,

z zakresu umietnosci:

PEK _UO1 — potrafi wykonaprojekt elewacji szafy sterowniczej,

PEK U02 — potrafi wykona projekt wspotpracy sterownika PLC z gzterownicz w zakresie
pofaczen elektrycznych i sterowania trybami pracy instplac

PEK _UO03 - potrafi wykona projekt toru wykonawczego z silnikami elektryczriypracupcymi
w trybie zajcz/wylgcz i zmiany kierunku,

PEK_UO4 — potrafi wykonaprojekt instalacji z inwerterami i silnikami asymonicznymi,

PEK_UO05 — potrafi wykonaprojekt toréw pomiarowych wielkoi nieelektrycznych,

PEK _UO06 — potrafi wykonaprojekt instalacji dla strefy zagronej wybuchem,

PEK_UOQ7 — potrafi wykonaprojekt okablowania dla uktadu sterowania auto&tggo,

PEK_UO8 - potrafi wykonaprojekt procedur zwzanch z doborem nastaw regularora w instajaciji
przemystowej,

PEK _UOQ9 — potrafi zewryfikow@projekt instalacji automatycznej regulacji,

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK KOl — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczngj
analizy,
PEK_KO02 — rozumie koniecz&é® samoksztatcenia oraz rozwijania zdditiodo samodzielnego
stosowania posiadanej wiedzy i unatepsci.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - projekt Liczba
Godzin

Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjn@rofyadzenie. Struktura
typowego projektu technicznego. Typowe ograniczepiajektowe: wybodn
osprztu elektrycznego, wybdr producentéw aozer, wybor srodowiska
programistycznego dla wdzern programowalnych, wybdr srodowiska
programistycznego dla dokumentacji projektu, formigktroniczna i forma
papierowa projektu. Przygotowanie wirtualne] magzyre srodowiskiem do
programowania i symulacji algorytméw sterowania digbranego sterownik
PLC. Ochrona praw autorskich producentéw oprograamianarzdziowego.

Pr1

jS2)

—

Szafy sterownicze, rodzaje i typowe funkcje przidig sterowniczych. Projek
szafy sterowniczej (PRO1_cz1): opis ogolny funksiafki, projekt elewacj
Pr2 szafki, zestawienie i opis funkcji przyciskow, zesienie materiatbw na 4
wykonanie elewacji szafki. Inwentaryzacja sygnat@we/wy sterownika PLC
obstugujcych elewagj szafy sterowniczej.

Tryby pracy systemu automatyki. Bezpieczne procedakiczania i wyhczania
ciggow technologicznych. Awaryjne wagdzenie napdow. Projekt algorytmd
sterowania trybami pracy intalacji (PR0O1_cz2): sogiowny, opis formalny,
Pr3 implementacja w sterowniku PLC, testowanie algoytmv warunkach 8
laboratoryjnych lub na symulatorze. Projekt ele&tryy (schematy ideowe
i mointazowe) podiczenia elementow z elewacji szafy sterowniczejlam@ do
sterownika PLC (oraz zasilanie jednostki centraimepdutéw sygnatéw we/wy).

Procedury weryfikacji projektu. Procedury prawneigzane z weryfikag
projektu. Odbidr szkicéw projektowych dla projektdR01 _cz1 i PRO1_cz2.
Diagnostyka kdow w algorytmach sterowania dla projektu PRO1_qgzhrawa
dokumentacji projektu.

Pr4




Pr5

Sterowanie silnikami asynchronicznymi typu azalwylacz oraz sterowani
nawrotne silnikami z rozruchem beZpadnim. Procedury doboru zabezpiec:
termicznych silnika. Projekt sterowania instalag silosem i dwoma
tasmociggami (PRO1_cz3): algorytm sterowania (opis stowapjs formalny,
implementacja w sterowniku PLC), testowanie algoryt w warunkach
laboratoryjnych lub na symulatorze. Projekt ele&tryy (schematy ideow
i montazowe) podjczenia toréw wykonawczych do zsilania i do sterdwrniPLC
(oraz zasilanie jednostki centralnej i modutéw tgw we/wy).

11

e
A

Pr6

Sterowanie silnikami asynchronicznymi za pomoimwerteréw. Sterowani
sygnatem analogowym oraz praca z cyfrowym wyboremmeru czstotliwosci.
Procedury programowania inwertera. Projekt sterdavanstalacji z dwoma
dmuchawami (PRO1_cz4): algorytm sterowania (op@wvsy, opis formalny
implementacja w sterowniku PLC), testowanie algoryt w warunkach
laboratoryjnych lub na symulatorze, projekt elekmyy (schematy ideow)
i montazowe) podjczenia toréw wykonawczych do zsilania i do sterdwrniPLC
(oraz zasilanie jednostki centralnej i modutow slgw we/wy), wytyczne dc
zaprogramowania inwertera, wytyczne do zaprogramansterownika PLC.

(D

Y

D

Pr7

Dokumentowanie procedur doboru i modyfikacji parade inwertera.
Programowanie czasOw przyspieszania i zwalnian&tendw. Dokumentac]
stanowiskowa porogramowania inwerterow (PRO1_czB3alazenia do
zaprogramowania inwertera, procedura przywrocenastaw fabrycznych
programowanie trybu pracy i zadawanianie paramettyimamicznych inwertera.

1%

Pr8

Odbior szkicow projektowych dla projektéw PRO1 cPRO1 cz4 i PRO1_cz5b

Diagnostyka kidow w algorytmach sterowania dla projektow, popra
dokumentacji projektow.

Pr9

Przemystowe pomiary wiellkoi nieelektrycznych (temperatura, pozio
cisnienie, przeptyw), separacje sygnatéw, konfigurowanodutéw analogowycl
sterownika. Projekt ukiadu regulacji (PRO1_cz6)goaytm sterowania (opi
stowny, opis formalny, implementacja w sterownikud®, testowanie algorytm
w warunkach laboratoryjnych lub na symulatorze jékioelektryczny (schemat
ideowe i montaowe) podjczenia torow pomiarowych do zsilania i do sterowr
PLC (oraz zasilanie jednostki centralnej i modukygnatow we/wy).

Prio

Projektowanie uktadéw sterowania z adzeniami w sterefach zagmnych
wybuchem. Sterowanie elektropneumatyczne. Progrdongymulacji sterowani
uktadami elektropnumatycznymi. Projekt sterowanianipulatorem pracagym
w sterfie zagreonej wybuchem (PRO1_cz7): dobdér 2 sitownikow, dolo
czujnikdbw i przetwornikbéw, dobdr ezci pneumatycznej, dokumentacja
testowania algorytm sterowania w symulatorze.

jS2

r

Prio

Okablowanie w systemach przemystowych. Dobdér przkmo zasilajcych,
sygnatowych i interfejsowych. Sposéb idmia przewodow a ohgialnasé
diugotrwata przewodow. Systemy kanatdéw i koryt kattch. Ochrona prze
przepkciami. Projekt rozmieszczenia gdzen i tras kablowych w hal
produkcyjnej (PRO1_cz8): podktad architektoniczmgzmieszczenie ugdzen,
trasy kablowe, specyfikacja techniczna do wykondngalacji. Dokumentacj
szafy sterowniczej.

je%

Pril

Modelowanie dynamiki procesowagtych w uktadach regulacji. Metody dobo
nastaw regulatorow. Projekt prac zménych z identyfikagj obiektu i doboru

ru




nastaw regulatoréw PID (PRO1_cz9): schematy blokaamkn¢tych uktadéw
regulacji, uklad pomiarowy do badania dynamiki d&hie dokumentacja
z implementacji blokéw regulatora w sterowniku Plddkumentacja proceduty
zadawania nastaw regulatora (stan po awarii stekawnoiepty restart sterownika
zadawanie nastaw typowych, zadawanie nastaw optyieta), uklad pomairowy
do badania nastaw regulatora, uktad pomiarowy dalahbia dynamiki
zamknietego uktadu regulacii.

Pri2 Weryfikacja projektow. 4

Suma godzin 60

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Cwiczenia projektowe z zakresu doborugazer w systemach sterowania.

N3. Cwiczenia projektowe z zakresu dokumentowania algody sterowania.

N4. Konsultacje - weryfikacja projektow gstkowych

N5. Praca wlasna — opracowywanie projektoustkowych

N6. Praca wtasna — zaprogramowanie algorytmow wham@ na sterowniku PLC i symulacyj
testowanie aplikacji

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

Sposbb oceny aginiccia
efektu ksztatcenia

obserwacja samodzielfw

PEK_WO01+ PEK_WO03 wykonywania projektow
F1 PEK_ U1+ PEK U8 czastkowych,
PEK_KO01+ PEK_KO02 ocena z wykonania projektow
czgstkowych,

F2 PEK U9, PEK K2 ocena rzetetelr§oi v_veryflkaq
_ — cudzego projektu

F3 PEK_WO01+ PEK_WO09 ocena kacowego projektu

P =0,7"F1 + 0,1"F2 + 0,2*F3

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA
[1] SiemensSIMATIC S7-1200 w przyktadacBiemens, Warszawa 2011.
[2] Kasprzyk J.Programowanie sterownikdw przemystowydiNT, Warszawa 2006

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

[4] Solnik W., Zajda Z.Komputerowe sieci przemystowe Uni-Telway i magistra
rozszerzenia TSXficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wiaw, 2010.
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] Bolton W.: Programmable Logic Controller&lsevier 2003

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




[3] Solnik W., Zajda Z., &ci przemystowe Prifibus DP MPI w automaty®dicyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw, 2010

Opracowania firmowe:
[1] Strony internetowe producentéw sterownikow PLC

[2] http://wazniak.mimuw.edu.pl

[3] http://plcs.pl

[4] http://controlengineering.pl

[5] http://www.automatykaonline.pl/poradnik/
[6] https://support.automation.siemens.com

Czasopisma:
[1] Pomiary Automatyka Kontrola
[2] Przeglad Elektrotechniczny

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

Antoni Izworski, antoni.izworski@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt przejsciowy
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA SPECJALNGCI
Systemy automatyki i robotyki

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_W01 S2AUN_W1 C1 Pr2 N1, N2, N3
PEK_W02 S2AUN_W4 C3 Pré N1, N3, N
PEK_WO03 S2AUN_W3 C9 Pr3, Pr6 | N3, N4, N5
N1, N6
C9, N1, N4, N5,
PEK_UO01 S2AUN_US C10 Prl NG
PEK_U02, PEK_UO03, C9, | Pr2, Pr3, Pr4| N1, N2, N4,
PEK_U04 S2AUN_U4 C10 Pr7 N5
C2,
PEK_UO05, PEK_UO08, S2AUN_U5, S2AUN_U7 | C5, Pr5’PF; rfo’ P9\ N4, N5
PEK_UO07 Ce6, C7
Pr4, Pr8,
PEK_UO08, PEK_U09 S2AUN_U1, S2AUN_U7 C6, CH Pril, Pri2 N1, N4
N1, N2, N3
PEK_KO01, PEK_KO02 S2AUN_K1 C2366 Pr9, Pr10 N1, N3, N4




Zal. Do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Seminarium dyplomowe
Nazwa w jzyku angielskim: Graduate Seminar

Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka

Stopier studidw i forma: Il stopien, niestacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: ARKS207

Grupa kursow: NIE
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zai 20

zorganizowanych w Uczeln

(2zV)

Liczba godzin catkowitego 90

naktadu pracy studenta

(CNPS)

Forma zaliczenia Egzamin/ | Egzamin/ | Egzamin/ Egzamin/ | Egzamin/
zaliczenie | zaliczeniena zaliczeniena | zaliczeniena| zaliczenie na
pa-ocen* | ecer* ecer* ecer* ocerg*

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS

wlw

w tym liczba punktow|
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (I

—

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

*niepotrzebne skigi¢

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

CELE PRZEDMIOTU
C1 Zdobycie selektywnej wiedzy niezinej do tworzenia wtasnych oryginalnych rogzén.
C2 Zdobycie umigjtnosci 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 umiejtnosci pisania dzieta prezentgego wtasne oggnigcia, w tym prezentacji
wiasnych osignie¢ na tle rozwoju m§li swiatowej.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 zna wspoétczesne standardy sgrania i prezentowania raportow naukowo-
badawczych

PEK_WO02 orientuje siw aktualnych trendach i rozgaaniach technicznych z automatyki i
robotyki

Z zakresu umiefnosci:
PEK _UO1 potrafi przygotowaprezentagj zawieragca wyniki rozwigzan

PEK_UO2 potrafi w dyskusji rzeczowo uzasadswoje oryginalne pomysty i rozgaania
PEK UO03 potrafi krytycznie ocefirozwigzania haukowo-techniczne innych osob

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ - seminarium Liczba godzin
Seml | Omowienie zasad przygotowania i pisania pdgpiomowej, a w 1
szczegolnéci przedstawienie zasad edytorskich
Sem2 | Prezentacje indywidualne dotyoz omowienia aktualnego stanu wiedzy 5

zwigzanego z problematgkealizowanej pracy dyplomowej oraz
odniesienia przewidywanego, oryginalnego wtasneijadu do osjgnieé

literaturowych

Sem3 | Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedieraturowej i zatéonej 4
koncepcji rozwizania stawianych sobie problemow, sktadggh sé na
prac dyplomowy

Sem4 | Prezentacje indywidualne dotee zrealizowanej pracy dyplomowej z 10

uwypukleniem wtasnego oryginalnego dorobku autar@zve dyskusjw
grupie seminaryjnej

Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. prezentacja multimedialna
N2. dyskusja problemowa
N3. praca wtasha

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 PEK_W02, prezentacja
PEK_UO1

F2 PEK_WO01, dyskusja
PEK_UO02,
PEK_UO03

P=0.5F1+0.5F2




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

Literatura zwgzana z problematykpracy dyplomowej

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

Prof. dr hab. inz. Zygmunt Hasiewicz, zygmunt.hasiewicz@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Seminarium dyplomowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI AUN

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_W01 K2AIR_W04, K2AIR_WO09 C4 Seml N2

PEK W02 K2AIR_W04, K2AIR_W09 C1 Sem2, Sem3 N3
PEK_U01 K2AIR_U06 C2 Sem2, Sem4 N1
PEK_UO02 K2AIR_U06 C3 Sem3, Sem4 N2, N3
PEK_UO03 K2AIR_U06 C1,C2,C3,C4 Sem3, Sem4 N2, N3

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




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim: Fizyka
Nazwa w jzyku angielskim Physics
Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka
Stopien studiéw i forma: Il stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu: FZP8006
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zai¢

zorganizowanych w Uczeln 10
(zzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 50
(CNPS)

, , Zaliczenie
Forma zaliczenia

na ocegn

Dla grupy kurséw zaznaczy
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)

0,5

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
Podstawy fizyki w zakresie programu studiéw | stiapn

CELE PRZEDMIOTU
C1 Zdobycie wiedzy w zakresie wybranych, fundamegtdn praw fizyki wspotczesnej koniecznej
do zrozumienia zjawisk fizycznych w almie studiowanej dyscypliny naukowej
C2 Zrozumienie potrzeby samoksztatcenia.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 zna i rozumie na czym polega dualizm kdkplasno-falowyswiatta i materii, wie co tos
fale materii

PEK_ W02 zna i rozumie postulaty mechaniki kwantQwep i rozumie sens fizyczny réwnania
Schroedingera

PEK_WO03 zna i potrafi obfai¢ zasad dziatania skaningowego mikroskopu tunelowego iroskopu
sit atomowych

PEK_WO04 zna teorie budowy atomu, rozumie bugaktadu okresowego pierwiastkow

PEK_WO05 zna i potrafi obgai¢c powstawanie promieniowania Roentgena oraz zadadtania lasera
gazowego

PEK_WO06 zna i rozumie jak na gruncie modelu pasngovaat statych oraz rodzajow awian
chemicznych wyjgni¢ mozna wigciwosci elektro-optyczne ciat statych

PEK_WO07 zna i potrafi obai¢ zasad dziatania nowoczesnych wybranych adzen
potprzewodnikowych

PEK_WO08 zna budogjadra atomowego i procesy jego rozpadu

Z zakresu kompetencji spotecznych: nabywanie i utralanie kompetencji w zakresie:

PEK _KO1 - kreatywngei i ciagtego doskonalenia wiedzy

PEK K02 - wyszukiwania informaciji oraz jej krytyagranalizy

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad Liczba godzin

Wy1 | Dualizm falowo-korpuskularny. Fale materii 2
Elementy mechaniki kwantowej (studnia potencjakanéngowy mikroskop

Wy2 . . 2
tunelowy, mikroskop sit atomowych)

Wy3 | Budowa atomu. Uktad okresowy pierwiastkéw. Pronoerinie Roentgena 2
Podstawy teorii pasmowej ciat statych. Wiasicelektryczne ciat statych.

Wy4 |Wybrane nowoczesne przydy potprzewodnikowe (ogniwo stoneczne, 2
fotodioda, laser potprzewodnikowy).

Wy5 | Statystyki kwantowe: Fermiego-Diraca i Bosediina. Lasery. 2
Suma godzin 10

Materiat do samodzielnego opanowania

Elementy szczegolnej teorii waglnasci

Wigzania médzyczsteczkowe i w ciele statym. Struktura krystalicziet
statych.

Nowoczesne struktury niskowymiarowe.

Atomy wieloelektronowe.

Procesy powstawania pierwiastkow.

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklad tradycyjny z prezentacjami multimedialriysaupetniony symulacjami zjawisk
fizycznych.

N2 E-materialy do wyktadu umieszczone w Internecie.

N3 Konsultacje i kontakt poczelektronicza.

N4 Praca wlasna — przygotowanie do testhckavego




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w
trakcie semestru), P — | Numer efektu
podsumowujca (na ksztatcenia

koniec semestru)

Sposob oceny aginiecia efektu ksztatcenia

PEK_WO1,PEK_WO02
PEK_WO03,PEK_WO04

Fl1 PEK_WO05,PEK_W0s| 'St kaicowy
PEK W07, PEK_WOS
P=F1
LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPEENIAJ ACA
LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Materiaty do wyktadu (pliki PPT), dogbne poprzez internet: www.if.pwr.wroc.pl\~piosit

[2] D. Halliday, R. Resnick, J.Walker: Podstawyykiz tom 5, Wydawnictwa Naukowe PWN,
Warszawa 2003.

[3] K.Sieraaski, J.Szatkowski, Wzory i prawa z ofajgeniami, cz. 3, Oficyna Wydawnicza Scripta,
2008.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:
[1] K.Sieraaski, P.Sitarek, K.Jezierski, Repetytorium. Wzoprawa z objénieniami, Oficyna
Wydawnicza Scripta, 2002.

[2] H. D. Young, R. A. Freedman, Sear’s & Zemanskyhiversity Physics with Modern Physics,
Addison-Wesley Publishing Company, 2000.

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

Dr inz. Piotr Sitarek, Piotr.Sitarek@pwr.edu.pl
prof. dr hab. inz. Pawet Machnikowski; Pawel.Machnikowski@pwr.edu.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Fizyka

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka

Odniesienie przedmiotowego

Przedmiotowy efektu do efektéw ksztatcenia C . Tresci Numer_
: _ - ele przedmiotu narzedzia
efekt ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku programowe |
o . . ydaktycznego
studiow i specjalngci
K2AIR_W02, K2EKA W02,
PEK_WO01 K2INF_W02 Ci1,Cc2 Wyl N1-N4
K2AIR_W02, K2EKA W02,
PEK_W02 K2INF_ W02 Cci,Cc2 Wy2 N1-N4
K2AIR_W02, K2EKA W02, )
PEK_WO03 K2INF_ W02 ci1,Cc2 Wy2 N1-N4
K2AIR_W02, K2EKA_WO02,
PEK_WO04 K2INF_ W02 Cci1,Cc2 Wy3 N1-N4
K2AIR_W02, K2EKA_WO02,
PEK_WO05 K2EKA_W10 Cci1,Cc2 Wy3 N1-N4
K2AIR_W02, K2EKA_WO02,
PEK_WO06 K2INF_ W02 Cci1,Cc2 Wy4 N1-N4
K2AIR_W02, K2EKA_WO02,
PEK_WO07 K2EKA W10 Cci1,Cc2 Wy4 N1-N4
PEK_W08 K2AIR_W02, K2EKA_WO02, C1,C2 Wy5 N1-N4

K2INF_W02




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jzyku polskim Przedsgbiorczos¢
Nazwa w gzyku angielskim Entrepreneurship
Kierunek studioéw (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka, Elektronika, In formatyka,
Teleinformatyka, Telekomunikacja
Specjalnaé (jesli dotyczy): ..ovvvvviiiiiiinnnn.

Stopien studiow i forma: |l stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu:
Kod przedmiotu ZMZ0386
Grupa kursow TAK

Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 10 10
(zzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie

na ocere

Dla grupy kurséw zaznaczy
kurs kaicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (P

N—

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

0,3

*niepotrzebne skigi¢

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

\

CELE PRZEDMIOTU
C1 Zdobycie wiedzy w zakresie przedgorczaci
C2 Poznanie wybranych instrumentow (strategii, mipdetod) oceniajcych przedsibiorczai¢




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
PEK_WO01 Zna istet przedstbiorczaci
PEK W02 Zna podstawowe rodzaje przebgirczaci
PEK_WO03 Zna wybrane instrumenty (strategie, modaktpody) oceny przeddiorczaci

Z zakresu umiefnosci:
PEK _UO1 Potrafi wyszuka zinterpretowdé wiedz zwigzarg z przedsibiorczacia

Z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK_KO1 Nakdzie aktywn postavwg przedstbiorcz do realizacji przedswzieé o
charakterze innowacyjnym

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wykiad Liczba godzin
Wyl | Wprowadzenie do przedbiorczaci 1
Wy2 | Przedsibiorczas¢ akademicka 2
Przedstbiorcza¢ korporacyjna oraz mateggriedniego 2

przedsgbiorstwa

Wy4 | Przedsibiorcza¢ regionalna 1
WYy5 | Przedsibiorcza¢ spoteczna 1
WYy6 | Przedsibiorczas¢ intelektualna 1
Wy7 | Sprawdzian 2
Suma godzin 10
i Forma zaje¢ - éwiczenia Liczba godzin
(;Wl
(;WZ
Cw3
Suma godzin
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin
Lal
La2
La3
Suma godzin
Forma zajeé - projekt Liczba godzin
Prl
Pr2
Pr3
Suma godzin
Forma zaje¢ — seminarium Liczba godzin
Sel Wprowadzenie do seminarium 1
Se2 Charakterystyka pomystu innowacyjnego 1
Se3 Charakterystyka klienta, odbiorcy i gitbwnych kondwitow 2




Se4 Strategia pomystu/ produktu innowacyjnego 1

Se5 | Ocena sukcesu pomystu/ wlasémteletualna 1

Seb Finansowanie innowacji 1

Se7 Model biznesowy 1

Se8 | Omoéwienie wynikow pracy seminaryjnej 2
Suma godzin 10

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Laptop

N2. Multimedia wykonanie
N3. Wybrane dane statystyczne i raporty

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formugca | Numer efektu Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia

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

F1 PEK_WO01, Pomiar aktywnéci przez regularne sprawdzanie
PEK_WO02, obecndci na zagciach (wyktadzie)
PEK_WO03,
PEK_UO01,
F2 PEK_WO01, Pomiar wiedzy przez wykonanie pracy
PEK_WO02, semestralnej dotygeej przedsibiorczdcci
PEK_WO03,
PEK_UO01
F3 PEK_KO01 Pomiar postawy przedsiorczej przez
opracowanie pomystu/ produktu innowacyjneg
P

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]
[2]
[3]
[4]
[5]

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

W. Kasprzak, K. Pelc, Innowacje. Strategie techméczrozwojowe, Wydawnictwo
Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw, 2012

G. Gierszewska, B. Olszewska, J. Skonieczny, atlianie strategiczne dlazynierow,
PWE, Warszawa 2012

J.Skonieczny (red.), Ksztaltowanie zachawaowacyjnych, przedgbiorczych i
tworczych w edukacji ioyniera, Wydawnictwo Indygo Zahir Media, Wroctaw,120
P. Drucker, Natchnienie i fart czyli innowacja epdsgbiorczaé¢, Wydawnictwo Studia
Emka, Warszawa 2004

A. Deren, Zarzdzanie wtasngria intelektuala w transferze technologii, Difin, 2014.

[1]
[2]

[3]
[4]

K. Matusiak (red.), Innowacje i transfer technoio§townik pog¢, PARP, Warszawa
2005

A. Sosnowska, S. tobejko, A. Ktopotek, J.BrdulakRutkowska-Brdulak, K
.Zbikowska, Jak wdta¢ innowacje technologiczne w firmie, PARP, Warsz@085
J.G. Wissema, Technostarterzy. Dlaczego i jak?, PRARarszawa 2005

A. Bakowski, T. Cichocki, G. Gromada, J. Gidgki, S. Kmita, T. Krzyynski,




U. Marchlewicz, K. Matusiak, D. Trzmielak, J. Wajda Zasiadty, Innowacyjna
przedsgbiorcza¢ akademicka, PARP, Warszawa 2005

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

Skonieczny Jan (jan.skonieczny@pwr.edu.pl) Katedrénfrastruktury Zarz adzania

(WS/K5)

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Przedskbiorczosé
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka, Elektronika, Informatyka, Te leinformatyka, Telekomunikacja
| SPECIALNGCI .o

Odniesienie przedmiotowego efektu da

Przegg:(c;towy efektow ksztalcenia zdefiniowanych dig Cele Tresci n:rl;n::iezria
ksztalcenia | Ki€runku stuﬁgggzsyp;ffjalncsci (oile | przedmiotu*** | programowe*** dydaktyci —
PEK_WO01 Wyl-Wy7
(wiedza) WM2_1 C1, C2 Sel-Se7 N1,N2,N3
PEK_WO2 WM2_1 C1, C2 V\éﬁl\g’é’; N1,N2,N3
PEK_WO3 WM2_1 C1, C2 V\éﬁl\g’é’; N1,N2,N3
PEK_UO1 Wyl-Wy7

(umiejtnosci) WM2_1 Cl,C2 Sal.Se7 N1,N2,N3
PEK_KO01 Wyl-Wy7
(kompetencje) WM2_1 C1, C2 Sel-Se7 N1,N2,N3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Teoria sterowania
Nazwa w jzyku angielskim: Control theory
Kierunek studiéw: Automatyka robotyka
Specjalnaé:
Stopien studiow i forma: Il stopiai, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowazkowy
Kod przedmiotu: ARKKO003
Grupa kursow: TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zai¢
zorganizowanych w Uczeln 20 10
(Z2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 80 70
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie
na oceg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 7
w tym liczba punktow|
odpowiadajca zagciom - 2
o charakterze praktycznym (P)
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1 1
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

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

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Nabycie wiedzy z zakresu modelowantgglyich i dyskretnych uktadéw sterowania.
C2. Nabycie umigjnosci oceny przebiegdw procesow vaglych i dyskretnych ukladach sterowania.
C3. Nabycie wiedzy z zakresu stab#oiociagtych i dyskretnych uktadow sterowania.
C4. Nabycie umiegfnoici projektowania stabilnych gtych i dyskretnych uktadéw sterowania.
C5. Nabycie wiedzy z zakresu gtéwnych struktur esysiw sterowania, zasad dziataniagdezan
pomiarowych, sterggych i wykonawczych oraz sieci przemystowych.
C6. Nabycie wiedzy z zakresu kryteriéw ja&oi algorytméw sterowania optymalnego i adaptaegm
C7. Nabycie umiejnasci projektowania uktadow sterowania ozpdanych wiasnéciach.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Osoba, ktora zaliczZstais, ma nagpujace kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK W01 - zna zasady modelowaniagtych i dyskretnych uktadow sterowania.

PEK W02 — zna metody oceny przebiegéw procesowvktadach cigtych i dyskretnych.
PEK W03 — zna podstawowe kryteria stabilriaciagtych i dyskretnych uktadow sterowania,
PEK_WO04 — zna typowe kryteria jada ukladow sterowania i metody doboru regulatora.
PEK_WO05 — ma wiedgzz zakresu gtownych struktur systeméw sterowardaad dziatania
urzadzen pomiarowych sterugcych i wykonawczych oraz sieci przemystowych

PEK_WO06 — ma wiedgzz zakresu doboru algorytmow sterowania optymalnegtaptacyjnega.

Z zakresu umiejnosci:

PEK _UO1 — potrafi modeloweciagte i dyskretne uktady sterowania.

PEK _UO02 — potrafi wyznaczgrzebiegi procesow watych i dyskretnych uktadach
sterowania przy zadanych wymuszeniach.

PEK _UO03 — potrafi projektowastabilne uktady sterowania ze sgreniem zwrotnym

PEK _UO0O4 - potrafi dobietakryteria jakaci i algorytmy sterowania.

PEK _UOQ5 — potrafi analizowssystemy o ztponej strukturze.

PEK _UOQ6 — potrafi projektoweciagte i dyskretne uktady sterowania azpdanych
wiasndaciach.

z zakresu kompetenciji spotecznych:
PEK KO1 — rozumie znaczenie kreatywnej dyskérgjdowiskowej.

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Modelowanie cigtych i dyskretnych uktadow sterowania.
W-y1,2 : o . : 4
Wyznaczanie przebiegow procesow w uktadach steriawan
Wov3 .4 Kryteria stabilndci ciggtych i dyskretnych uktadow sterowania. 4
ye, Projektowanie stabilnych zamkiych uktadow sterowania.
W-V5 6 Dobér kryteriow jakéci sterowania oraz algorytmow sterowan|a 4
Yo, optymalnego i adaptacyjnego w uktadacigbich i dyskretnych.
Analiza ztazonych cagtych i dyskretnych systemow sterowania.
W-y7,8 . ; . . ) 4
Dobér uradzen pomiarowych, sterggych i wykonawczych.
Projektowanie eigtych i dyskretnych uktadéw sterowania o
W-y9,10 |zadanych wiasrigiach dynamicznych. @gty i dyskretny 4
optymalny regulator stanu.
Suma godzin 20
Forma zaje¢ - éwiczenia Liczba godzin
Cwl Przyktady modelowaniaggtych i dyskretnych uktadéw sterowania. 2
Cw2 Badanie stabilnii ciaglych i dyskretnych ukladéw sterowania. 2
Cw3 | Algorytmy sterowania optymalnego i adaptacyjnegokadach cigtych i 2
dyskretnych
Cw4 | Przykiady syntezy ggtych i dyskretnych uktaddw sterowania o zadanych 2
wlasnagciach dynamicznych.
Cw5 | Przykiady syntezy gigtego i dyskretnego optymalnego regulatora stanu 2




| Suma godzin | 10

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojeid.
N2. Konsultacje.
N3. Praca wlasna — samodzielne doksztatcaniepszygotowanie do kolokwium.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formuca | Numer efektu Sposéb oceny aginiecia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), P ksztaicenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK _UO - PEK_U06 Odpowiedzi ustne,
PEK_KO1 obserwacja wykonywanéaviczen,
pisemne sprawdziany
F2 PEK_WO01- PEK_WO07 Egzamin pisemstiy

P=0.4*F1+0.6*F2 F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

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

[2] Halawa J Symulacja i komputerowe projektowanie dynankladow sterowania,
Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawek Wroctaw 2007

[3] Kaczorek T., Dzietiski A., Dgbrowski W., Lopatka RPodstawy teorii sterowanja
WNT, Warszawa, 2005

[4] Kaczorek T.Teoria sterowania i systemowWN, Warszawa 1996

[5] Kaczorek T.Teoria sterowaniaPWN, Warszawa, t.1,1977, t.2,1981

[6] Gorecki H.Optymalizacja systemow dynamicznyeWN, Warszawa, 1993

[7] Zabczyk J.Zarys matematycznej teorii sterowanfdVN, 1991

[8] Findeisen W., Szymanowski J., Wierzbickj Aeoria i metody obliczeniowe

optymalizacjj PWN, 1980

[9] Pelczewski W.Teoria sterowaniaWWNT, Warszawa, 1980

[10] Putaczewski J., Szacka K., Manitius 2asady automatykWNT, Warszawa, 1974

[11] Kaczorek T.Teoria uktadow regulacji automatyczngyNT, 1974

Strona internetowa:
http://staff.iiar.pwr.wroc.pl/krystyn.styczen/

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Betts J.T.Practical Methods for Optimal Control and Estimatit/sing Nonlinear
Programming SIAM, Philadelphia, 2010

[2] Speyer J.L., Jacobson D.Hrimer on Optimal Control Theony5IAM, Philadelphia,
2010.

[3] Biegler L.T., Nonlinear ProgrammingSIAM, Philadelphia, 2010

[4] Astrom K.J., Murray R.M.Feedback SystemBrinceton University Press, 2008




[5]
[6]

University Press, Cambridge, 1999

[7]
New Y

ork, 1990

Czasopisma:

[1]
[2]

Pomiary Automatyka Kontrola
Automatica

Vinter R.,Optimal Control,Birkhauser, Boston, 2000
Fattorini H.O. Infinite Dimensional Optimization and Control Thgo€ambridge

Nijmeijer H., van der Shaft A., Nonlinear Dynami€dntrol Systems, Springer-Verldg,

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

Krystyn Styczg 71 320 78 78; krystyn.styczen@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Témsterowania

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
Specjalnéc: Systemy automatyki i robotyki (AUN)

Przedmiotowy |  Odniesienie przedmiotowego efektu da Cele Tresci Numer nargdzia
efekt ksztatcenia  efektow ksztatcenia zdefiniowanych dla przedmiotu** | programowe** | dydaktycznego**
kierunku studiow i specjaldoi (o ile
dotyczy)

PEK_WO01 S2ASU_WO01 Cil W-y1,2 1,2,3
PEK_W02 S2ASU_WO01 Cl W-y1,2 1,2,3
PEK_WO03 S2ASU W01 Cc2 W-y3,4 1,2,3
PEK_W04 S2ASU_WO01 C3 W-y5,6 1,2,3
PEK_WO05 S2ASU W04 C6 W-y7,8 1,2,3
PEK_WO06 S2ASU_WO01 C6 WK/8 1,2,3
PEK_WO07 S2ASU_WO01 C7 W-y9,10 1,2,3
PEK_U01 S2ASU_U10 C1 Cwil 2,3
PEK_U02 S2ASU_U10 C2 Cwil 2,3
PEK_U03 S2ASU_U10 Cc3 Cw2 2,3
PEK_U04 S2ASU_U01 C4,C5 Cw3 2,3
PEK_U05 S2ASU_UO1 C6 Cw4 2,3
PEK_U06 S2ASU U12 Cc7 Cw5 2,3
PEK_KO01 S2ASU_KO01 C7 Wyl — Wyl 1,2,3

** - 7 tabeli powyzej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Sterowanie procesami dyskretnymi
Nazwa w ¢zyku angielskim: Discrete Process Control
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka
Specjalnéc (jesli dotyczy): Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)
Stopier studiow i forma: Il stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu ARKKO005
Grupa kursow TAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariun

Liczba godzin zag
zorganizowanych w 10 20
Uczelni (ZZU)

Liczba godzin

catkowitego naktadu 60 90
pracy studenta (CNPS)
Forma zaliczenia . zaliczenie na
egzamin
ocerg
Dla grupy kursow
zaznaczy kurs kaicowy X
(X)
Liczba punktéw ECTS 5

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom
0 charakterze
praktycznym (P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadara
Zajgciom wymagajcym 2 2
bezpdredniego 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 reanjacych
problemy dyskretne
C3. nabycie wiedzy dotygzej metod konstruowania algorytmow heurystycznytd grobleméw
dyskretnych
C4. nabycie wiedzy na temat struktury systeméw pkoginych oraz nakglzi wspomagajcych
optymalizacg harmonogramowania
C5. nabycie umienosci projektowania i implementowania algorytmow opsjipacji w systemach
dyskretnych
C6 nabycie umiefnasici korzystania z aplikacji wspomagaych optymalizagj i sterowanie w




systemach wytwarzania

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 rzeckyahis
systemow sterowanych zdarzeniami.

Zna sposoby modelowania proceséw dyskriainyc

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 metqolaéziatu i ogranicae

Zna algorytm Land-Doiga oraz algorytm péagzn odcinajcych.

Zna problem programowania liniowego bingmeraz algorytm Balasa.
Zna termodynamiczne metody konstruowargargtmow przyblionych dla
probleméw dyskretnych.

Zna metody konstruowania algorytmow opaa@rzeszukiwaniach
genetycznych

Posiada wiegza temat rénych metod konstruowania algorytmow
przyblizonych.

Zna struktury sterowania oraz strategiemayzania w systemach
produkcyjnych.

Zna priorytetowe reguty szeregowania aaslaystemach produkcyjnych.
Zna nakglzia informatyczne do symulacji systeméw produkggmn

Z zakresu umiefnosci:

PEK_U01
PEK_U02

PEK_U03
PEK_U04

PEK_UO05

PEK_U06

PEK_U07

PEK_U08

Potrafi opracowanodel oraz znal& rozwiagzanie doktadne problemu
dyskretnego przy pomocy pakietu optymalizacyjnego

Potrafi opracowd zaimplementowaalgorytm doktadny dla probleméw
jednomaszynowych rozwaywanych 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 wykorzygty termodynamiczne
algorytmy optymalizacyjne.

Potrafi zaimplementowalgorytm przeszukiwalokalnych dla problemu
gniazdowego

Umie przeprowadzsymulacg procesu wytwérczego na wybranym
oprogramowaniu

Z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO1

PEK_K02

Maswiadoma¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy,

Rozumie koniecz®é samoksztatcenia oraz rozwijania zddicialo
samodzielnego stosowania posiadanej wiedzy i gmiaci,




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad glocggi
Modele systeméw i procesow: grafowe, kombinatorgczn
Wyl-2 |programowania dyskretnego, Petriego, rozmyte, koleg, 2
stochastyczne.
W Wybrane problemy praktyczne: plecak, rozmieszczenie
y3 L . ] 1
komiwojazer, szeregowanie zatla
W Doktadne i przyblione metody optymalizacji dyskretnej. Ocena
y4 . L. 1
jakosci metod.
Wy5 Schemat programowania dynamicznego. Schemat padziat 1
ogranicza.
Programowanie liniowe. Algorytm Land-Doiga. Algamyt 1
Wy6 L
ptaszczyzn odcinagych. Algorytm Balasa.
Wy7 Algorytmy termodynamiczne. Symulowaneiayzanie. 1
Wy8 Algorytmy poszukiwa lokalnych. Algorytmy genetyczne. 1
Warstwowe struktury sterowania. Strategie wytwaiaan 1
Wy9 . .
Sterowanie a zagdzanie.
Priorytetowe reguty szeregowania. Symulacje systeino6 1
Wyl0 procesow.
Suma godzin 10
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizazyjn 1
La2 Opracowanie modeli oraz znalezienie r@zania doktadnego
przy pomocy pakietow optymalizacyjnych dla rzecztych 3
przyktadow optymalizacji dyskretnej
La3-4 Opracowanie i implementacja algorytmow dokiazh dla
problemow jednomaszynowych roz&ywanych w czasie 4
wielomianowym
La5-6 Implementacja algorytmu programowania dynamego dla 4
problemu 1||sumWiTi, poréwnanie do przglyl zupetnego.
La7-8 Implementacja algorytmu NEH dla problemu pig@owego.
Projekt, implementacja oraz badania algorytmu spmahego 4
wyzarzania dla problemu przeptywowego
La9-10 | Przeprowadzenie symulacji procesu wytworezaegwybranym 4
oprogramowaniu
Suma godzin 20
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
(w trakcie semestru), H
— podsumowujca (na
koniec semestru)

Numer efektu ksztalcenia

Sposo6b ocenygrsiccia efektu
ksztatcenia

F1 PEK_WO01 - PEK W14 Kolokwium pisemne
Odpowiedzi ustne,
F2 PEK_UO1 - PEK _UO08 obserwacja wykonywani@wiczen,

pisemne sprawozdaniawiczen

P= 0.5*F1+0.5*F2 F1>2,6 F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] C. Smutnicki, Algorytmy szeregowania, EXIT, Warsza2002.

[2] T. Sawik, Optymalizacja dyskretna w elastycznycsteampach 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.wroc.pl

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

| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)

Przedmioto
wy efekt
ksztatcenia

Odniesienie przedmiotowego

Cele

efektu do efektoéw ksztatceniaprzedmiotu

zdefiniowanych dla kierunku
studiow i specjalnei

Tresci programowe

Numer
narzdzia
dydaktycznegag

PEK_WO1

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

Cl

N1, N2, N3

PEK_WO02

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C1l

N1, N2, N3

PEK_WO03

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C1l

N1, N2, N3

PEK_WO04

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C2

N1, N2, N3




PEK_WO05

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_W08

C2

Wy6

N1, N2, N3

PEK_W06

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C2

Wy7

N1, N2, N3

PEK_WO07

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C2

N1, N2, N3

PEK_WO08

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C2

N1, N2, N3

PEK_W09

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C3

Wy10

N1, N2, N3

PEK_W10

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C3

Wyl1l

N1, N2, N3

PEK_W11

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C3

Wy12

N1, N2, N3

PEK_W12

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C4

Wy13

N1, N2, N3

PEK_W13

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C4

Wy14

N1, N2, N3

PEK_W14

S2ASU_WO07
S2AUN_WO07
K2AIR_WO08

C4

Wy15

N1, N2, N3

PEK_UO1

K2AIR_ UO5
K2AIR_U10

C6

Lal

N3, N4, N5

PEK_UO02

K2AIR_ U05
K2AIR_U10

C5

La2-3

N3, N4, N5

PEK_UO03

K2AIR_ U05
K2AIR_U10

C5

La4d

N3, N4, N5

PEK_UO4

K2AIR_ U05
K2AIR_U10

C5

La5-6

N3, N4, N5

PEK_UO05

K2AIR_ U05
K2AIR_U10

C5

La/-8

N3, N4, N5

PEK_U06

K2AIR_ U05
K2AIR_U10

C5

La9-10

N3, N4, N5

PEK_UO7

K2AIR_ U05
K2AIR_U10

C5

Lall

N3, N4, N5

PEK_UO08

K2AIR_ U05
K2AIR_U10

Co

Lal2-13

N3, N4, N5

PEK_KO1
PEK_K02

K2AIR_KO1
K2AIR_K02

C1-C6

Wyl-Wy15,
Lal-La8

N1-NS




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Programowanie obiektowe
Nazwa w ¢zyku angielskimObject Oriented Programming

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka
Specjalnéc: Systemy informatyczne w automatyce i robotyceASU)
Stopier studidw i forma: Il (niestacjonarny — magisterskie uzupetniagce)
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARKS104
Grupa kursow: TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny

Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 15 15
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na

na ocegn ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 4

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom - 3
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

\

CELE PRZEDMIOTU
C1l. Zna ide podejcia obiektowego i jej zastosowania wngch dyscyplinach
C2. Zna metodologiprogramowania obiektowego
C3. Potrafi tworzy programy zorientowane obiektowo w takiehykach jak C++ , C#, Java




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 Zna potrafi obfmiac¢ filozofi¢ podegcia obiektowego

PEK W02 Zna podégie obiektowe jako sposOb pojmowania otagzejj rzeczywistéci

PEK_WO03 Zna podstawy zunifikowanegayka modelowania (UML)

PEK W04  Zna podstawy agnierii i metodologii programowania obiektowego

PEK_WO05 Zna podstawowe nadzia obiektowo zorientowaneggzika programowania

na przyktadziegzyka C++

PEK_WO06 Zna korzici wynikajace z tworzenia programéw obiektowych

PEK W07 Zna peajcie hermetyzacji (enkapsulaciji)

Z zakresu umiefnosci:

PEK _UO1 Potrafi samodzielnie formutodvauzywaé technolog budowy programow
obliczeniowych zorientowanych obiektowo

PEK _U02 Potrafi wykonywai tworzy¢ fragmenty kodu pozwalgje na aktywowanie
konstruktorow i destruktoréw zaréwno w klasach vaach jak i pochodnych

PEK _UO03 Potrafi wykonywai tworzy¢ fragmenty kodu zawiergge samodzielnie
opracowane funkcje polimorficzne i operatory przzene

PEK _U04 Potrafi postugiwiasic pojeciem referencii

PEK_UO05 Potrafi stosowanarzdzia wspomagagego programowanie zorientowane
obiektowo w wybranynsrodowisku, jak np. AppWizard ¥rodowisku
Windows.

Z zakresu kompetenciji:

PEK KO1 Potrafi m§le¢ i dziatat kreatywnie

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wyktad Liczba godzin

Wyk1 | Wprowadzenie. Omowienie idei poéep obiektowego 2

Prezentacja typowych zastosawzodefcia obiektowego (np.
Wyk2 | zarzdzanie projektami) i najnowszycézykdéw programowania 2
obiektowego

Wyk3 | Jezyk C++. Pogcie klasy. Sktadowe klasy. Konstruktor i destruktor

Wyk4 | Paradygmaty pod&gia obiektowego. Hermetyzacja i dziedziczenie

Wyk5 | Funkcje wirtualne i klasy abstrakcyjne.

Wyk6 | Jezyk C#. Klasy, wyraenia i operatory.

Wyk7 | Dziedziczenie, interfejsy, iteratory, obstuga stipw, procesy i wtki.

RININININIDN

Wyk8 | Podsumowanie, kierunki dalszego rozwoju péciajobiektowego

Suma godzin 15




Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
godzin
Lal Zapoznanie sizesrodowiskiem programistycznym. Realizacja prostego >
programu z gyciem podejcia strukturalnego
La2 Realizacja wskazanego przez provgadgo prostego programu w C++ z 2
wykorzystaniem filozofii podégia obiektowego
La3,4 | Indywidualny program wzyku C++ uzgodniony z prowagizym 4
La5,6 | Realizacja wskazanego przez proweaego prostego programu w C# lub|w 4
jezyku Java
La7,8 | Indywidualny program wizyku C# lub Java uzgodniony z prowacdym 3
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Rzutnik, tablica

N2. Stanowisko komputerowgrodowisko programistyczne IDE, MS Visual Studiokiea
aplikacji biurowych

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna

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- Aktywnos¢ na wykladach, ocena z pisemneg
PEK_WO05 kolokwium zaliczeniowego

£2 PEK _UO1- Aktywnos¢ na zagciach laboratoryjnych
PEK UO05 prezentacja opracowanej aplikaciji

P=0.5*F1+0.5*F2 (pod warunkiem zaliczerahdratorium)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Grebosz J., Symfonia C++ standard. Programowanigzykjy C++ orientowane
obiektowo, Krakéw, 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., GoldeJzyk C#. Programowanie.
Wydanie 1, Microsoft .NET Development Series

[5] Kisilewicz J., ézyk C++. Programowanie obiektowe, Wroctaw, Oficyigdawnicza
Politechniki Wroctawskiej, 2005.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[6] Martin F., UML w kropelce, Warszawa, Oficyna Wydaeaa LTP, 2005.
[7] Martin J., Odell J.J., Podstawy metod obiektowywsNT, 1997

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

Jerzy Kotowski (jerzy.kotowski@ pwr.wroc.pl)

go



MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Programowanie obiektowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka

| SPECJALNGCI
Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)

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 S2ASU W04, S2ASU_WO05 C1 Wyk1 N1, N3, N4
PEK_W02 S2ASU W04, S2ASU_WO05 Cl Wyk?2 N1, N3, N4
PEK_WO03 S2ASU_ W05 Ci1 Wyk?2 N1, N3, N4
PEK_W04 S2ASU_ W05 Ci1 Wyk4 N1, N3, N4
PEK_WO05 S2ASU_ W05 Cil Wyk3,Wyk5 N1, N3, N4
PEK_WO06 S2ASU_ W05 C2 Wyk6 N1, N3, N4
PEK_WO07 S2ASU W04, S2ASU_WO05 C2 Wyk7 N1, N3, N4
PEK_UO01 S2ASU UO06 C3 Lal-La6 N2

PEK _UO02 S2ASU_UO06 C3 Lal-La6 N2
PEK_UO03 S2ASU_UO06 C3 Lal-La6 N2
PEK_U04 S2ASU UO06 C3 Lal-La6 N2
PEK_UO05 S2ASU_UO06 C3 La7-La8 N2
PEK_KO01 S2ASU_KO1 C1 Wyk1-Wyk8 N2, N3, N4

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




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Przetwarzanie obrazow i sygnatow.
Nazwa w ¢zyku angielskim: Image and signal processing.
Kierunek studiow: Automatyka i robotyka.
Stopier studidéw i forma: Il stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARKS106
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 20 20
w Uczelni (ZZU)

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy

studenta (CNPS) 100 70

Zaliczenie na

Forma zaliczenia Egzamin
ocerp
Dla grupy kurséw zaznaczkurs X
koncowy (X)
Liczba punktow ECTS 7
Liczba punktow odpowiadaga zagciom ) 3

o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 3 3
kontaktu (BK)

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

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy z zakresu metod cyfrowej analizyrsygw i obrazow.

C2. Zdobycie umiegnosci konstruowania algorytmow przetwarzania sygnat@razow.
C3. Nabycie umiefnaosci doboru algorytméw przetwarzania sygnatow cyfrotuy

C4. Nabycie umiggnosci projektowania i tworzenia aplikacji przetwarzamobrazow.
C5. Nabycie wiedzy i umiejnosci doboru metod rozpoznawania obrazow cyfrowych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - posiada wiedo parametrach dyskretnych funkcji sygnatow i obraz

PEK_ W02 - posiada wiedzsposobach kondycjonowania oraz filtracji sygnat@lsrazéw cyfrowych.,
PEK_WO03 — posiada wieglz zakresu doboru algorytméw punktowego przetwaszabrazow.

PEK W04 - posiada wied filtracji splotowej i przeksztatceniach kontaksiych obrazu cyfrowegaq.
PEK_ W05 - posiada wiedo dziataniu algorytmow segmentacji i rozpoznawavdarow.
PEK_WO06 — posiada wiego stosowanych technikach cyfrowej analizy obrazéygnatow.




Z zakresu umieinosci:

PEK _UO1 — potrafi analizowta oceni& wlasndci sygnatéw cyfrowych.

PEK_UO02 — potrafi dobrai zastosowa podstawowe struktury filtréw cyfrowych.
PEK_UO3 — potrafi posity¢ sie przeksztatceniami punktowymi i kontekstowymi.
PEK _UO04 — umie przeprowadzsegmentaeji analiz partycyjry obrazu cyfrowego.
PEK _UO5 — potrafi wykorzystywatechniki rozpoznawania wzorcow.

PEK_UO06 — potrafi opracowalgorytm przetwarzania i rozpoznawania obrazuasyé&go.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ - wyktad ;f;;i
Wyl Wprowadzenie. Analogowe i cyfrowe przetwarzaniensygw. 2
Wy2 Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw analogowych. 2
Wy3 Dyskretna i szybka transformata Fouriera. 2
Wy4 Filtry cyfrowe. 2
Wy5 Obrazy cyfrowe. Dwuwymiarowe przetwarzanie sygnatow 2
Wy6 Funkcja obrazu. Przetwarzanie gste i poprawianie obrazu cyfrowego. 2
Wy7 Przeksztatcenia punktowe i kontekstowe obrazu eydgo. 2
Wy8 Segmentacja obrazu. Wydzielanie konturow 2
Wy9 Operacje morfologiczne 2
Wy10 Zastosowania cyfrowego przetwarzania i rozpoznaavahrazow. 2
Suma godzin 20
Forma zajeé - laboratorium Liczba
Godzin
Lal Whprowadzenie. Okno czasowe.¢Stotliwos¢ probkowania. 2
La2 FFT. Widmo mocy. Okno pomiarowe. 3
La3 Filtry cyfrowe. 3
La4 Przeksztatcenia geometryczne i operacje punktowsbrezach. 3
La5 Przeksztatcenia kontekstowe obrazéw cyfrowych. 3
La6 Analiza partycyjna obrazow cyfrowych. 3
La7 Rozpoznawanie obiektow w obrazach cyfrowych

Suma godzin

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem prezentawjiltimedialnych.
N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wtasna — przygotowanieddgczen laboratoryjnych

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

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

efektu ksztalcenia

Sposbb oceny aginiccia

F1 PEK_U01+ PEK_UO06 Odpowiedzi ustne,

obserwacja wykonywani@wiczen,




pisemne sprawozdanigwiczes,

F2

PEK_WO1+ PEK_WO06

Egzamin

P = 0,5*F1 + 0,5*F2 warunkiem zaliczenia jest uaysk oceny pozytywnej z kdej formy

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Zielinski T.P., Cyfrowe przetwarzanie sygnatbw. WKL. Wanwa 2005, 2007.
[2] Tadeusiewicz R., Korohoda P., Komputerowwl&a i przetwarzanie obrazow.

Wyd. Fundacji Pogbu Telekomunikacji. Krakow 1997.

[3] Malina W., Smiatacz M., Metody cyfrowego prn@rzania obrazéw. Akademicka

Oficyna Wydawnicza EXIT. Warszawa 2005.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA

[1] Wrobel Z., Koprowski R., Przetwarzanie obrazgpmgramie MATLAB. Wyd. Uniw.
Slaskiego, Katowice 2002.

Opracowania firmowe:
[1] LabView Analysis Concepts User Manual. Natiolmadtruments Corp. March 2004.

[2] IMAQ Imagq Vision User Manual. National Instnents Corp. 1999.
[3] http://www.ni.com

[4] http://labview.pl

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

Janusz Gotembiewski, 71 320 64 16; janusz.golendgkgmypwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Przetwarzanie obrazow i sygnatow
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce i robotyce

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer
efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu** programowe** narzedzia
ksztatcenia kierunku studiéw i specjalnasci (o ile dydaktycznego

dotyczy) *x
PEK_WO01 S2ASU_WO06 C1 Wy01 N1,N2,N4
PEK_W02 S2ASU_WO06 c1,c2 Wy02,W03,Wy04| N1,N2,N4
PEK_WO03 S2ASU_WO06 C3 Wy05,Wy06,Wy07| N1,N2,N4
PEK_WO04 S2ASU_WO06 C3 Wy07,Wy08 N1,N2,N4
PEK_WO05 S2ASU_WO06 C3,C4 Wy07,Wy08 N1,N2,N4
PEK_WO06 S2ASU_WO06 C4,C5 Wy09,Wy10 N1,N2,N4
PEK_UO01 S2ASU_U07 C1 La01, La02 N1,N2,N3,N
4 ,N5




PEK_U02 S2ASU_U07 c1c2 La03 N1,N2,N3,N
B N 4,N5
PEK_U03 S2ASU U07 C3,C4 La04, La05 | N1.N2,N3,N
j " 4,N5
PEK_U04 S2ASU_U07 C4 La05 N1,N2,N3,N

4,N5
PEK_U05 S2ASU_U07 C4 La06 N1,N2,N3,N

4,N5
PEK_U06 S2ASU_UO07 C4, C5 La07 N1,N2,N3,N

4,N5




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL Elektroniki

Kierunek studiéw:
Specjalnéc:
Stopiex studiéw i forma:

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w ¢zyku polskim: Seminarium specjalngciowe

Nazwa w ¢zyku angielskimAdvanced study seminar
Automatyka i Robotyka

Systemy automatyki i robotyki (ASU)
Il (w trybie niestacjonarnym)

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARKS206
Grupa kursow: NIE
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 20
(zzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60

(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie na

ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1

wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

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

K2AIR_WO1
K2AIR_W02
K2AIR_WO03
K2AIR_KO1

PONPE

\

CELE PRZEDMIOTU

C1 Opracowanie i wygtoszenie seminariundypigconego wybranemu specjalistycznemu
zagadnieniu naukowo-technicznemu z zakresu studiepdyscypliny

C2 Zorganizowanie i prowadzenie dyskusji dotypeg tego zagadnienia

C3 Udziat w dyskusji na temat tego zagadnienia




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 Ma aktuaklpwiedz o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych

osiagnicciach w obszarze dyscypliny

Z zakresu umiefnosci:

PEK _UO01 Potrafi opracow&rytycznie konkretne zagadnienie specjalistyczoe ystajc z
tradycyjnych i elektronicznyctrédet informaciji (w ¢zyku polskim i angielskim)
zaprezentowawyniki w zwartej i uporadkowanej formie.

PEK _UO02 Potrafi przeprowadzi koordynowa& dyskus¢ merytoryczig z uczestnikami

prezentacji.
PEK _UO03 Potrafi uczestniczyv moderowanej dyskusji merytorycznej z uczestnikam
prezentacji.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ - seminarium Liczba godzin
Sel Wygtoszenie seminarium i kierowanie dyskusj jego temat 1
Se2 Czynny udziat w seminarium w roli stuchacza 19
Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja komputerowa, rzutnik, tablica
N2. Dyskusja moderowana

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu Sposob oceny aginiecia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), R ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK _UO0O1 Tres¢ i forma wypowiedzi ustnej, jako
prezentaciji

F2 PEK U022 Sprawne prowadzenie dyskusji

F3 PEK_UO3 Aktywnos¢ w dyskusji

P=06*F1+02*F2+0.2*F3




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] A. Wiszniewski, Sztuka mowienia, Videograf I, 2007
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[2] Czasopisma i ksgkki specjalistyczne wydawnictw naukowych, m.in. IEEguwer,
Elsevier.

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

PrzemystawSliwi iiski (przemyslaw.sliwinski@pwr.edu.pl)




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Seminarium specjalndgciowe
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGSCI Systemy automatyki i robotyki (AUN)

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 W01 K2AIR_WO04 C3 Sel N1,N2
Se?2
PEK UO1 S2AUN_U12 Cl Sel N1,N2
PEK UO02 S2AUN_U12 C2 Sel N2
PEK UO3 S2AUN_U12 C3 Se2 N2

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




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL

Kierunek studiéw:
Specjalnéc:
Stopier studiéw i forma:

Elektroniki

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Seminarium specjalngciowe
Nazwa w ¢zyku angielskimAdvanced study seminar
Automatyka i Robotyka

Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)

Il (w trybie niestacjonarnym)

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARKS108
Grupa kursow: NIE
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 20
(zzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60

(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie na

ocerg
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 2
o charakterze praktycznym ()
w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 1

wymagajcym bezpéredniego

kontaktu (BK)

*niepotrzebne skigi¢

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

K2AIR_WO1
K2AIR_W02
K2AIR_WO03
K2AIR_KO1

PONPE

KOMPETENCJI

\

C1 Opracowanie i wygtoszenie seminariundypigconego wybranemu specjalistycznemu
zagadnieniu naukowo-technicznemu z zakresu studiepdyscypliny

C2 Zorganizowanie i prowadzenie dyskusji dotypeg tego zagadnienia

C3 Udziat w dyskusji na temat tego zagadnienia

CELE PRZEDMIOTU




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 Ma aktuaklpwiedz o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych

osiagnicciach w obszarze dyscypliny

Z zakresu umiefnosci:

PEK _UO01 Potrafi opracow&rytycznie konkretne zagadnienie specjalistyczoe ystajc z
tradycyjnych i elektronicznyctrédet informaciji (w ¢zyku polskim i angielskim)
zaprezentowawyniki w zwartej i uporadkowanej formie.

PEK _UO02 Potrafi przeprowadzi koordynowa& dyskus¢ merytoryczig z uczestnikami
prezentacji.

PEK _UO03 Potrafi uczestniczyv moderowanej dyskusji merytorycznej z uczestnikam
prezentacji.

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ - seminarium Liczba godzin
Sel Wygtoszenie seminarium i kierowanie dyskusj jego temat 1
Se2 Czynny udziat w seminarium w roli stuchacza 19
Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja komputerowa, rzutnik, tablica
N2. Dyskusja moderowana

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca | Numer efektu Sposob oceny aginiecia efektu ksztatcenia
(w trakcie semestru), R ksztatcenia
— podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK _UO0O1 Tres¢ i forma wypowiedzi ustnej, jako
prezentaciji

F2 PEK U022 Sprawne prowadzenie dyskusji

F3 PEK_UO3 Aktywnos¢ w dyskusji

P=06*F1+02*F2+0.2*F3

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] A. Wiszniewski, Sztuka méwienia, Videograf Il, 2007

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Czasopisma i ksgkki specjalistyczne wydawnictw naukowych, m.in. IEEguwer,
Elsevier.

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

PrzemystawSliwi fiski (przemyslaw.sliwinski@pwr.edu.pl)




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Seminarium specjalndgciowe

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

| SPECJALNGSCI Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)

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 W01 K2AIR_WO04 C3 Sel N1,N2
Se?2
PEK UO1 S2ASU _U12 Cil Sel N1,N2
PEK UO02 S2ASU U12 C2 Sel N2
PEK UO3 S2ASU _U12 C3 Se2 N2

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




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Projekt specjalnasciowy
Nazwa w jzyku angielskim: Specialization project
Kierunek studiow: Automatyka i robotyka (AIR)
Specjalnaé: Systemy automatyki i robotyki (AUN)
Stopien studiow i forma: Il stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowhzkowy
Kod przedmiotu: ARKS208
Grupa kursow: NIE
Wyktad | Cwiczenia | Laboratoriumn] Projekt Seminarium
Liczba quzin za)¢ zorganizowanych 20
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu 130
pracy studenta (CNPS)
. Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocen
Liczba punktéw ECTS 5
Dla grupy kursdw zaznacékurs
koncowy (X)
Liczba punktow odpowiadaga
zajeciom o charakterze praktycznym 5

(P)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajciom wymagajcym 1
bezpdredniego kontaktu (BK)

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

S2AUN_WO01, S2ZAUN_WO02, S2ZAUN_WO03, SZAUN_WO04, S2ZAUNOBV

\

CELE PRZEDMIOTU

C1Nabycie umigjtnosci z zakresu dokumentowania zadh dotyczcych doboru spktu w
komputerowej sieci sterowania.

C2 Nabycie umiejtnosci z zakresu dokumentowania zadb dotyczcych algorytméw
przetwarzania informacji w komputerowej sieci steaaia.

C3 Nabycie umiejtnosci z zakresu dokumentowania zadt dotyczcych czsci badawczej
projektu.

C4 Nabycie umiejtnosci z zakresu dokumentowaniagéei sprztowej projektu.

C5 Nabycie umiejtnosci z zakresu dokumentowania algorytmow przetwagarformaciji.

C6 Nabycie umiejtnosci z zakresu dokumentowania i opracowania wynikayskanych
w czesci badawczej projektu.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 - jest w stanie sformutowaatazenia projektowe dla e%ci sprztowej komputerowe
sieciach sterowania,
PEK W02 - jest w stanie sformutoivazalazenia projektowe dla algorytmow realizowany
w komputerowych sieciach sterowania,
PEK_WO03 — jest w stanie sformutowaatazenia dla wdraania komputerowej sieci sterowania,

Z zakresu umiefnaosci:

PEK_UO1 — potrafi samodzielnie wykanprojekt czsci sprztowej,

PEK _UO02 — potrafi samodzielnie wykandokumentagj z zatazeniami dla algorytmow przetwarzarn
informacji w urazdzeniach pracagych w sieci przemystowej,

PEK_UO3 — potrafi wykonaprojekt stanowiska badawczego dla wykonywaneggekio,

PEK_UO4 - potrafi samodzielnie w warunkach labasgtych/symulacyjnych implementow:
W urzgdzeniu i testowadziatanie algorytmow przetwarzania informaciji,

PEK_UO5 - potrafi samodzielnie wykahadokumentag z przeprowadzonych batladla
wykonywanego projektu,

PEK _U06 — potrafi samodzielnie skorygawprojekt i wprowadzi oraz udokumentowakorekty
projektu,

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK K01 — maswiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn
analizy,

PEK_KO02 — rozumie koniecz®d samoksztatcenia oraz rozwijania zddleiodo samodzielneg

j
ch

lia

&

o

stosowania posiadanej wiedzy i unatepsci.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - projekt Liczba
Godzin

Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjn@roffadzenie. Struktura
typowego projektu specjaldciowego. Typowe ograniczenia projektowe: wybhor
sprztu, wybor producentéw ugdzen, wybor srodowiska programistycznego dla

Prl, Pr2 , A : . 3
urzagdzen programowalnych, wybor srodowiska programistycznego dla
dokumentacji projektu, forma elektroniczna i forpepierowa projektu. Ochrona
praw autorskich producentéw oprogramowania ¢a#iowego.

Pr3. Pra Projekt wykonawczy cz. 1.: opis technologii, petgj rozwgzania projektowe 3

zalazenia dotyczce bazy sprgowej i srodowisk programistycznych.

Projekt wykonawczy cz. 2.: ogdlny opis algorytméwegiwarzania informaciji
Pr5, Pré | formalny opis algorytmow, aplikacja algorytméw wsggmie, warunki testowanja 3
aplikacji, dokumentacja wdzania systemu.

Pr7 Weryfikacja projektow cz.1 i cz.2. 1

Projekt wykonawczy c¢z.3. dokumentacja projektu: uwokntacja ogci
Pr8, Pr9 | sprztowej, dokumentacja interfejsu dla oprogramowaniiaty zmiennych| 3
zewretrznych/wewmtrznych, listy urazdzei/interfejsow.

Pr10 Badania laboratoryjne/badania symulacyjne algorywfozadzer. Dokumentacjs
Pril z badd/pomiardw, testéw. Opracowanie wynikow testow.

Pri2 Weryfikacja projektow cz. 3. oraz dokumentacji ziéia 2
Pri3, Korekta projektu. Redakcja €zxi opisowej projektu. Dokumentacja eéei 3
Pri4 rysunkowej projektu.

Pris Weryfikacja projektow. 1

Suma godzin 20




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Cwiczenia projektowe z zakresu doborugazesh w komputerowych sieciach sterowania

N2. Cwiczenia projektowe z zakresu dokumentowania alpubyy w komputerowych sieciag

sterowania
N3. Konsultacje - weryfikacja projektéw gstkowych
N4. Praca wlasna — opracowywanie projektu

N5. Praca wlasna — zaprogramowanie algorytméw wean@ i testowanie aplikacji

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

obserwacja samodzielém
wykonywania projektow

F1 czgstkowych,
ocena z wykonania projektéw
czgstkowych,
F2 ocena kacowego projektu

P = 0.5*F1 + 0.5*F2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] SiemensSIMATIC S7-1200 w przyktadacBiemens, Warszawa 2011.
[2] Kwasniewski J. Programowalnysterownik SIMATIC S7-300 w praktyceéyinierskiej
Wydawnictwo BTC, Legionowo 2009

[3] Solnik W., Zajda Z.Komputerowe sieci przemystowe Uni-Telway i magistra
rozszerzenia TSXficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wiaw, 2010.
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

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

[2] Solnik W., Zajda Z., ®ci przemystowe Profibus DP i MPI w automaty©écyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw, 2010

Opracowania firmowe:
[1] Strony internetowe producentéw sterownikow PLC

[2] http://wazniak.mimuw.edu.pl

[3] http://plcs.pl

[4] http://controlengineering.pl

[5] http://www.automatykaonline.pl/poradnik/
[6] https://support.automation.siemens.com
Czasopisma:

[1] Pomiary Automatyka Kontrola

[2] Przeglad Elektrotechniczny

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

Antoni Izworski, antoni.izworski@pwr.edu.pl
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projekt przejsciowy
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA SPECJALNGCI
Systemy automatyki i robotyki

Odniesienie
przedmiotowego efektu Numer
Przedmiotowy efekt do efektow ksztalcenia| Cele przed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla miotu programowg dydakty-
kierunku studiéw i cznego
specjalnéci
PEK_W1 S2AUN_W02 c1 Prio Prs, | N1 N3, N4
PEK_W2 S2AUN_W04 cz.cs | PP | N2 b
PEK_W3 S2AUN_W02 cicz | Pri%Pris) N4
S2AUN_U04, Pr3, Pr4, N4, N5
PEK_U1 S2AUN_U10 C1,C4,C6 Pr8, Pr9
S2AUN_U12, Pr5, Pr6, N1, N4
PEK_U2 S2AUN_U10 €2, c4 Pri1o, Pri1
S2AUN_UO05, Pri, Pr2, | N2, N3, N5
PEK_U3 S2AUN_U10 2, C5,C6 Pr5, Pré
S2AUN_UO01, Pr5, Pr6, | N2, N3, N4,
PEK_U4 S2AUN_U10 2, C3,C6 Prio, Pri1 N5
S2AUN_U02, PI5 Pr6
PEK_US5 S2AUN_UO05, C2,C5,C6 Prld Pril N2, N3, N4
S2AUN_U10 '
S2AUN_UO05, Pri3, Pri4,| N3, N4
PEK_U6 S2ARUN_U10 €2,C3,C5 Pri5
Pr1, Pr2, N4, N5
PEK K1, PEK_K2 S2AUN_KO1 C2,C3,C5 Pr7. Pri2




Zal. Nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Systemy sterowania robotow
Nazwa w ¢zyku angielskim: Systems of robot control
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Specjalné¢: Systemy informatyczne w automatyce i robotyce
Stopier studidéw i formall stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuARKS110

Grupa kursowTAK
Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai 30 10
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 75 25
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie | Zaliczenie
naocer | na ocer
Liczba punktéw ECTS 6
Forma wiodca X
Liczba punktéw odpowiadgta 0 2
zajeciom o charakterze
praktycznym (P)
Liczba punktow ECTS 4 2
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

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

K2AIR_WO01
K2AIR_WO05
K2AIR_WO08
K2AIR_UO01
K2AIR_UO05

agrwnE

\

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie wiedzy z zakresu projektowania algorystarowania dla obiektu ozdym stopniu
znajomdci modelu dynamiki.
C2 Zdobycie umiejtnosci w zakresie wyrzenia modelu dynamiki w zateosci od niepewnéci
parametrycznej lub strukturalnej — przeksztatcamdelelu, dobor algorytmu sterowania w zaleci
od realizowanego zadania, dobér uktadoéw wspomayel, tj. uktad estymacji parametrow, uktad
ttumienia bedow parametrow.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzyzna struktury i sposoby projektowania systemow steswania robotow
w zaleznosci od stopnia znajomdci modelu obiektu

PEK_WO01 — zna gtdwne struktury systeméw sterowesti@tow

PEK_WO02 — zna sposoby projektowania algorytmowostania dla rénych robotow
wykorzystugce ré&ny stopié znajomdci ich dynamiki i ogranicaewystpujacych w
ruchu

PEK W03 — zna kluczowe zadania dla robotow mangyjgch i elastycznych: definiuje
problemy sktadowe zadazna sposoby ich rozgdania, zna wiasrici
proponowanych rozwezan

Z zakresu umiegnosci: potrafi zaprojektowa¢é algorytm sterowania w zalénosci od
zadania, ograniczé& w ruchu i stopnia znajomaci modelu

PEK _UO1 — potrafi projektowa wylicza¢ uktady regulacji oraz dobietanastawy regulacji v
sterownikach robotow

PEK _UO02 — potrafi zaprojektowalgorytm sterowania dla wybranego robota
manipulacyjnego lub mobilnego w zahesici od posiadanej wiedzy na temat jego
dynamiki i ograniczé wystpujacych w ruchu

PEK_UO03 — potrafi rozwzywat zadania planowania ruchu i sterowania robotowjetab
algorytmy do stawianych zaflaoceni& proponowane rozwranie

<

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad Liczba godzin
Wyl | Wstp, wprowadzenie do wykftadu, wymagania, literatura. 2
Kinematyka robotéw manipulacyjnych. Notacja Denavit
wy2 Hartenberga. 2
Wy3 | Dynamika robotow manipulacyjnych. 2
Wy4 | Sterowanie scentralizowane i zdecentralizowane. 2
Wy5 l_\lieadapta_cyjne metody obliczanego momentu — doktadn 2
linearyzacja.
Wy6 | Nieadaptacyjne metody dysypatywne. 2
Wy7 | Liniowa parametryzacja modelu dynamiki — mazciegresiji. 2
Wy8 | Adaptacyjne metody obliczanego momentu. 2
Wy9 | Adaptacyjne metody dysypatywne. 2
WYy10 | Sterowanie odporne — algory#tizgowy. 2
Wy11 ,Fb)\:gjlorytmy nie wymagajce znajomeci modelu — lambdaledzenie, 2
Wy12 | Odsprzganie we-wy dla manipulatorow — instrukcja MoveL. 2
Wy13 | Dynamika robotéw o elastycznych przegubach. 2
Wybrane algorytmy sterowania dla manipulatoréwassicznych
Wyl4 2
przegubach.
Wy15 | Repetytorium przerobionego materiatu 2
Suma godzin 30




Forma zaje¢ - éwiczenia Liczba godzin

Cwil Wyprowadzenie modelu dynamiki manipulatora tppdwdjne wahadto. 2

Cw2 Zaprojektowanie nieadaptacyjnego algorytiteaizenia trajektorii dla 2
podwdjnego wahadia.

cw3 Liniowa parametryzacja modelu podwojnego wahadi@&ne postacie w 2
zaleznosci od stopnia znajongai modelu.

Cw4 Zaprojektowanie adaptacyjnego oraz odpornegargligu sledzenia 3
trajektorii dla podwdéjnego wahadta.

Cw5 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 10

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny.

N2. Cwiczenia rachunkowe.

N3. Konsultacje.

N4. Praca wlasna — samodzielne przygotowanie matiglamiki podwdéjnego wahadta
bedacego obiektem do projektowania algorytmow.

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

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

F1 PEK_WO01+PEK_WO03 Repetytorium pisemne

F2 PEK_UO01+PEK_UO3 | Repetytorium pisemne

P = 0.5*F1 + 0.5*F2, obie oceny muday¢ pozytywne

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] K. Tchaiinni: Manipulatory i roboty mobilne: modele, plawanie ruchu, sterowanie.
Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa 2000.

[2] C. Canudas de Wit, B. Siciliano, G. Bastin: TheoijRobot Control. Springer, New
York 1996

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] W. Jacak, K. Tchi Podstawy robotyki. Skrypt Politechniki WroctawskiWroctaw
1992.

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
Systemy sterowania robotéw

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka
| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce i robotyce

Przedmiotowy | QOdniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu programowe dydaktycznego
ksztaicenia kierunku studiéw i specjalnasci (o ile
dotyczy)
PEK_WO01 S2ASU_WO01 Cl Wyl, Wy4, N1, N3, N5
Wy13, Wy15
PEK_WO02 S2ASU_WO02, S2ASU_WO09 Cil Wy5+Wy10, N1, N3, N5
Wyl2, Wyl4
PEK_WO03 S2ASU_WO03 Cl Wy2, Wy3, N1, N3, N5
Wyll
PEK_UO1 S2ASU _UO01 C2 Cw2 N2, N3, N4
PEK_U02 S2ASU_U02 c2 Cw3 N2, N3, N4
PEK_U03 S2ASU _UO03 C2 Cw4 N2, N3, N4




Zat. nr 4 do ZW

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jzyku polskim: Matematyka
Nazwa w jzyku angielskim: Mathematics
Kierunek studiéw (jesli dotyczy):

Specjalna¢ (jesli dotyczy):
Stopien studiéw i forma:
Rodzaj przedmiotu:

Kod przedmiotu

Grupa kursow

Il stopien*, stacjorarna / niestacjonarna*
obownzkowy-Hanrbieralny-f-ogélnouczelniany-*
MAT001485

—FAK / NIE*

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt

Seminarium

Liczba godzin zaji¢
zorganizowanych w Uczeln
(2zV)

10

Liczba godzin catkowitego 30
naktadu pracy studenta

(CNPS)

Forma zaliczenia Egzamin
Dla grupy kurséw zaznacgy

kurs kaicowy (X)

Liczba punktow ECTS 1
w tym liczba punktéw 0,5
odpowiadajca zagciom

o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS 1

odpowiadajca zagciom
wymagajicym bezpéredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

PowpbdPE

KOMPETENCJI

Znajoma¢ rachunku réniczkowego i catkowego funkcji jednej zmienne.
Znajoma¢ wtasndci i zastosowa liczb zespolonych oraz macierzy.
Znajomda¢ teorii i zastosowaszeregow liczbowych oraz szeregéwggotvych.
Znajoma¢ teorii zmiennych losowych i ich rozktadow prawddpbienstwa.

C1. Poznanie podstawowych pajtwierdzeér, metod i zastosowiadotyczacych przestrzeni liniowyck

CELE PRZEDMIOTU

oraz przeksztal@eliniowych w przestrzeniach wektorowych.
C2. Poznanie podstawowych p&jtwierdzey i metod dotycgcych przestrzeni Banacha oraz

przestrzeni Hilberta.

C3. Poznanie podstawowych poj twierdzer dotyczicych teorii miary i catki Lebesgue'a.
C4. Stosowanie nabytej wiedzy do tworzenia i agatimdeli matematycznych w celu roazywania
zagadnie teoretycznych i praktycznych w technice.

N

*niepotrzebne skigi¢



PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 zna podstawowe goja i wtasndci przestrzeni liniowych i przeksztalce
liniowych.

PEK_WO02 zna podstawowe goja i wtasndci iloczynu skalarnego, przestrzeni Banacha i
Hilberta.

PEK_WO03 zna podstawowe fakty z teorii miary oramstaukcg catki w sensie Lebesgue'a.

Z zakresu umiegnosci:

PEK_UO1 potrafi wyznaczybaz i wymiar przestrzeni liniowej o skozonym wymiarze
oraz wspotrzdne wektora w zadanej bazie.

PEK _UO02 potrafi wyznaczymacierz przeksztatcenia liniowego w zadanych bazaatrafi
wykorzysta& wtasndgci przeksztatce liniowych do wyznaczania pgy macierzy.

PEK _UO3 potrafi skonstruowaiktad ortogonalny w przestrzeni Hilberta oraz romé w
szereg ortogonalny wektor z przestrzeni Hilbertadanym uktadem ortogonalnym.

PEK _UO4 potrafi obliczy catke Lebesgue'a z funkcji wzglem zadanej miary oraz zb&da
zbieznos¢ ciggu catek z ayciem odpowiedniego twierdzenie o zhiesci.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktady Liczba godzin

Liniowe przestrzenie wektorowe, definicja, przykjadLiniowe

podprzestrzenie wektorowe. 1

Liniowa niezalenos¢, baza liniowej przestrzeni wektorowej, wymiar
Wy2 |liniowe] przestrzeni wektorowej, przestrzenie wettoe skaczenie 1
wymiarowe, przyktady.

Odwzorowania liniowe w liniowych przestrzeniach wekwych,
odwzorowania liniowe w przestrzeniach skpmenie wymiarowych |i

Wy3 macierze, dziatania w przestrzeni odwzorawdéniowych i w 1
przestrzeni macierzy.
Unormowane liniowe przestrzenie wektorowe, zbss¢ w

Wy4 | unormowanych liniowych przestrzeniach wektorowypnzestrzenie 1
Banacha, przyktady.
Przestrzenie unitarne, wektory ortogonalne, przeste Hilberta

Wy5 1
Przyktady.

Wy6 Uktady ortogonalne, szeregi ortogonalne. Rozwijame szereg 1

ortogonalny. Baza ortonormalna w przestrzeni Hitlngorzyktady.

Wy7 | Rzut ortogonalny, twierdzenie o rzucie ortogonalnym 1

Funkcje mierzalne jednej i wielu zmiennych. Defjaieniary. Miara
probabilistyczna. Miara Lebesgue’a. Calka wdgim miary. Cafka
Wy8 |wzgledem miary probabilistycznej, catka Lebesgue'a (ad®yih miary 1
Lebesgue'a). Catkowald@ Przestrzé L? zmiennych losowych
skaaczonym drugim momencie. Zupefiégprzestrzeni

S

(@)




Zastosowanie twierdzenia o rzucie ortogonalnym dmskukcji
Wy9 | liniowego optymalnegéredniokwadratowego predyktora. Warunkgwa 1
wartas¢ oczekiwana.

Funkcjonat liniowy. Twierdzenie Riesza o0 postacinkgonatu

Wy10 liniowego w przestrzeni Hilberta.

Suma godzin 10

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad — metoda tradycyjna
2. Listy zada

3. Konsultacje

4. Praca wtasna studenta.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

P—Wy PEK_WO1-PEK_WO03| Egzamin
PEK_UO1-PEK_U04
PEK_KO01-PEK_KO02

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] D. Mc Quarrie, Matematyka dla przyrodnikow zymierow, T. 2, PWN, Warszawa
2005.

[2] E. Piegat, Elementy analizy funkcjonalnej oraziteurary i catki Lebesgue’a,
Wydawnictwo Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 1975

[3] M. Gewert, Z. Skoczylas, Algebra liniowa 2, Defigictwierdzenia, wzory. Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2005.

[4] M. Gewert, Z. Skoczylas, Algebra liniowa 2, Przyl¢da zadania. Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2005.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[1] W. Rudin, Analiza rzeczywista i zespolona, PWN, §¢amwa 1986.
[2] J. Gorniak, T. Pytlik, Analiza funkcjonalna w zadseh, Wydawnictwo Politechniki
Wroctawskiej, Wroctaw 1992.

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

dr Krzysztof Michalik Krzysztof.Michalik@ pwr.wroc.pl
Komisja programowa Instytutu Matematyki i Informiaty




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
MATEMATYKA MAP008004
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU #**##*

| SPECIALNGCI ..o
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 C1,C4 Wyl — Wy3 1,2,3
PEK_WO02 C2,C4 Wy4 — Wy7, 1,2,3
Wy9, Wy10
PEK_WO03 C3,C4 Wy8, Wy9, 1,2,3
Wy10

PEK_U01 C1,C4 Wyl, Wy?2 1,2,3
PEK_U02 Cl,C4 Wy3 1,2,3
PEK_UO03 C2,C4 Wy4 —-Wy7 1,2,3
PEK_U04 C3,C4 Wy8 1,2,3

** - Z tabeli powyej




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Zaawansowane metody programowania
Nazwa w ¢zyku angielskim:
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka
Stopier studiow i forma: Il stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARKS202
Grupa kursow: TAK
Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium) Projekt Seminarium

Liczba quzin zaj¢ zorganizowanych 10 20
w Uczelni (ZzZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 30 90
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na|

ocer
Dla grupy kurs6w zaznacékurs X
koncowy (X)
Liczba punktow ECTS 4
w tym liczba punktéw odpowiadgja ) 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_W13
K1AIR_W22
K1AIR_U12
K1AIR U17

PwpNPE

\

CELE PRZEDMIOTU
C1l Poznanie technik programowania uogdlnionegoaxei regularnych, bibliotekatzonych
dynamicznie, programowania rownolegtego oraz pedasiaych analizatoréw sktadni.
C2 Nabycie umiejtnosci wykorzystania wzorcéow do budowy i Kkorzystania kibliotek
standardowych oraz projektowania prostych analipatsktadni.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rigmtjigce kompetencje:
Z zakresu wiedzy:
Z zakresu wiedzy:
PEK_ W01 Zna modele i hierareghpameci
PEK W02 Zna techniki programowania za pomszablonow
PEK_WO03 Zna biblioteki standardowe
PEK W04  Zna polimorficzne techniki programowania
PEK_WO05  Zna techniki obstugi wytkéw
PEK W06 Zna zasady programowania WspGihégo

1



PEK W07  Zna techniki programowanie gnizer mobilnych i sieciowych

Z zakresu umiejetnosci:

PEK _UO1 Potrafi scharakteryzowhierarch¢ pameci (rejestry, pami¢ podrczm, oraz
o dostpie swobodnym, sekwencyjnym i mieszanym)

PEK _U02 Potrafi konstruow&lasy parametryzowane typami danych,

PEK_UO03 Potrafi korzystaz konteneréw, algorytmoéw i iteratorow bibliotek
standardowych

PEK_UO04 Potrafi opisamodele pangici obiektdéw i polimorfizm czasu wykonania
(wtyczki)

PEK_UO05 Potrafi skonstruowgrogramy z obstugwyjatkow

PEK_U06 Potrafi implementowaodstawowe schematy programowania wspaitego
w oparciu o bibliotek standardowy

PEK UQ07 Potrafi tworzyaplikacje na wybranej platformie mobilnej

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wykiad ;:;Z:
Wyl Wprowadzenie. Omowienie wspoétczesnych trendopragramowaniu 1
Wy2 Modele i hierarchia pareti 1
Wy3 [ Techniki programowania za pompszablonow 1
Wy4 | Biblioteki standardowe 2
Wy5 Polimorficzne techniki programowania — wtyczki 1
Wy6 | Techniki obstugi wyjtkow 1
Wy7 Zasady programowania wspothieego 2
Wy8 | Techniki programowanie ugdzer mobilnych i sieciowych 1
Suma godzin 10
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Omowienie tematow laboratoriéw. Wybramedowiska IDE 2
La2 Hierarchia pamici (rejestry, pami¢ podrczna, o dogpie swobodnym, 5
sekwencyjnym i mieszanym)
La3 Klasy parametryzowane typami danych 2
La4 Kontenery, algorytmy i iteratory bibliotek standavgych 2
La5 Modele pamici obiektow i polimorfizm czasu wykonania (wtyczki) 2
La6 Programowanie z obstagvyjatkow 2
La7, La8 | Schematy programowania wspothiego w oparciu o bibliotek 4
standardow
La9,Lal0 | Aplikacje na wybrag platforme mobilm 4
Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Rzutnik, tablica
N2. Stanowisko komputerowgrodowisko programistyczne IDE, pakiet aplikacjidoiwych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA
2




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

Sposbb oceny aginigcia
efektu ksztatcenia

F1 PEK_WO01-PEK W07 | Kolokwium zaliczeniowe

F2 PEK_UO1- PEK_UQ7 | Sprawozdania éwiczen
laboratoryjnych

P=05*F1+0.5*F2 (pod
warunkiem zaliczenia
laboratorium)

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Bjarne Stroustrup,g2yk C++, Wydawnictwa Naukowo Techniczne, Warszai8)2.
[2] Stanley B. Lippman, Model obiektu C++, WydawnictiWaukowo Techniczne,
Warszawa, 1999.
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:
[3] Artykuty z czasopism i kgizki specjalistyczne wydawnictw naukowych, m.in. IEEE
Kluwer, Elsevier
[4] Bruce Eckel, Thinking in C++. Edycja polska, Wydagiwo Helion, 2002.

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

PrzemystawSliwi iski (przemyslaw.sliwinski@pwr.edu.pl)

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Zaawansowane metody programowania
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

_ Odniesienie prz,edmiotoweg.o Cele . Nume_r
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztalcenia d- Tresci narzdzia
ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku ﬁ:izc?tu programowe | dydakty-
studiéw i specjalni cznego
PEK_WO01 (wiedza) S2AUN_WOXX C1l Wyk?2 N1
PEK_W02 S2AUN_WOXX Ci1 Wyk3 N1
PEK_WO03 S2AUN_WOXX C1l Wyk4 N1
PEK_WO04 S2AUN_WOXX C1l Wyk5 N1
PEK_WO05 S2AUN_WOXX Ci1 Wyk6 N1
PEK_WO06 S2AUN_WOXX C1l Wyk7 N1
PEK_WO07 S2AUN_WOXX Ci1 Wyk8 N1
PEK_UOL S2AUN_UOXX c1 La2 N2
(umiejetnosci) —
PEK_UO02 S2AUN_UOXX C2 La3 N2
PEK_UO03 S2AUN_UOXX C2 Lad N2
PEK_U04 S2AUN_UOXX C2 La5 N2
PEK_UO05 S2AUN_UOXX Cc2 La6 N2
PEK_UO06 S2AUN_UOXX Cc2 La7,La8 N2
PEK_UO07 S2AUN_UOXX C2 La9,Lal0 N2




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Teoria i metody optymalizacji
Nazwa w jzyku angielskim: Optimization theory and advanced mmerical methods
Kierunek studidw (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnaé (jesli dotyczy): Systemy informatyczne w automatyce igbotyce (ASU)

Stopien studidow i forma: |l stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowizkowy
Kod przedmiotu ARKKO002
Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny
Liczba godzin zaj¢
zorganizowanych w Uczeln 20 10
(zzV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 80 70
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocegn na ocen
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 7
w tym liczba punktéw - 2

odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (f

N—

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

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

\

CELE PRZEDMIOTU

C1 Poznanie podstawowych elementéw teorii optyraajiz

C2 Nabycie wiedzy z zakresu analitycznych metogrptizacji wraz z ich warunkami
optymalndci.

C3 Nabycie wiedzy z zakresu metod liniowej optyigedji i nieliniowej optymalizacji bez
ograniczé i z ograniczeniami wraz z algorytmami przyoinymi.

C4 Nabycie umiejtnosci stosowania algorytméw doktadnych i przybinych do zada
optymalizacji statycznej bez ograniéazez ograniczeniami

C5 Nabycie umiejtnosci wykorzystywania standardowych procedur do r@zyivania
praktycznych zadaoptymalizaciji




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Osoba, ktora zaliczyta kurs, ma ngmtjace kompetencje:

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 - posiada wieglz zakresu analitycznych metod optymalizacji —fynkeelu
zmiennych i zna warunki optymalém

PEK_W02 - zna numeryczne metody optymaliza&ploej przeznaczone do
rozwigzywania wybranych typow zad@ptymalizacji statycznej bez ograniézez
ograniczeniami

PEK_WO03 — posiada wiedzz zakresu algorytmow heurystycznych, przeznacZornyg
rozwigzywania wybranych typow zadl@ptymalizacji statycznej

Z zakresu umiefnosci:
PEK _U01 - potrafi zastosowalgorytmy doktadne i przytdone do zadaoptymalizaciji
statycznej bez ogranicizé z ograniczeniami
PEK _U02 - potrafi wykorzystastandardowe procedury do rozuénia zadania
optymalizacji i dobr& odpowiednie parametry dla wybranych metod optizaaji
PEK _UO03 — potrafi wyznacZyrozwigzanie zadania optymalizacji i zinterpretawego
znaczenie dla wybranego modelu z zakresu automiatgkotyki.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wykiad Liczba godzin
Wyl Optymalizacja — modele matematyczne, klasyfikae@az, pogcia 2
podstawowe.
Wy2 | Przyktady zadaoptymalizacji w dziedzinie automatyki i robotyki 2

Warunki konieczne istnienia ekstremum. Zadanie anogwania
liniowego PL. Interpretacja graficzna.

Uogdlniony algorytm simpleks, warunek dopuszcz&nd
optymalndci zadania programowania liniowego. Teoria dug&no

Metody optymalizacji dla zadania programowania cafioliczbowe-
WYy5 | go (techniki sterowanego przedu: podziatu i ograniczg budowy 2
odcie¢ i techniki przegldu kombinatorycznego).

Warunki optymalnéci dla zadania programowania nieliniowego z
WYy6 | ograniczeniami — warunki Kuhn’a-Tucker’a-KaruschMarunki 2
regularndci, metoda Lagrange’a.

Algorytmy optymalizacji lokalnej — dla zafl@ptymalizacji bez
Wy7 |ograniczé i z ograniczenia: metody poszukitvarostych, metody 2
bez-gradientowe i gradientowe.

Algorytmy optymalizacji globalnej — przegl metod meta-

Wy8 heurystycznych poszukiwidokalnych i populacyjnych.

Rozwizanie praktycznego zadania optymalizacji. Zadanie

Wy9 wielokryterialne. Optymalnig w sensie Pareto .

Wy10 | Kolokwium 2

Suma godzin 20




Forma zajeé - projekt Liczba godzin

Ustalenie tematu i celu projektu ( np. Rozzénie zadania
Prl |optymalizacji zysku w firmie przy ograniczeniachmadia z 2
zastosowaniem wybranego algorytmu optymalizaciji).

Zapoznanie giz modelem matematycznym zadania optymalizaciji.

Pr2 Analiza dosgpnych metod i wyboér algorytmu.

Realizacja zadania projektowego z wykorzystanieanddrdowego

Pr3 dostpnego oprogramowania — dobor niegbych parametréw.

Testowanie wybranego ngdzia dla zadania optymalizaciji,

Pr4 , e
okreslonego w projekcie.

Przedstawienie ostatecznej dokumentacji projekfarmie pisemnej

P wraz z niezbdnymi zdokumentowanymi obliczeniami.

Suma godzin 10

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem prezentawjiltimedialnych i tablicy
N2. Dyskusja problemowa

N3 Konsultacje

N4. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@ndm kolokwium

N5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygot@ayanojektu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w | Numer efektu Sposbb oceny aginiccia efektu ksztalcenia
trakcie semestru), P — | ksztatcenia
podsumowujca (na
koniec semestru)

F1 PEK_WO01, Aktywno$¢ na wyktadach
PEK_WO02, PEK_WO03| Zaliczenie sprawdzianow pisemnych
Konsultacje

F2 PEK_UO1, PEK_UO02, Ocena jakaci wykonanego projektu oraz
PEK_ U003 ocena z dokumentacji projektowej

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




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Stachurski A.: Wprowadzenie do optymalizacji, Oti¢yd. PW, Warszawa, 2009.

[2] Stadnicki J.: Teoria i praktyka rozygiywania zad& optymalizacji z przktadami
zastosowa technicznych, WNT, Warszawa, 2006.

[3] Cegielski A.: Programowanie matematyczne, Ofic. Wyrdiw. Zielona Gora, Zielona
Gora, 2002.

[4] Kusiak J., Danielewska-Tutecka A.: Oprycha P., @ulizacja. Wybrane metody z
przyktadami zastosowia PWN, Warszawa, 2009.

[5] Ostanin A.: Optymalizacja liniowa i nieliniowa, Wygol. Biat., Biatystok, 2005.

[6] Arabas J.: Wyktady z algorytmow ewolucyjnych, WNWarszawa, 2001.

[7] Bialoszewski T.: Wielokryterialna optymalizacja paretryczna uktadow z
zastosowaniem algorytmow ewolucyjnych, PWNT, t&ka 2007.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] Findeisen W., Szymanowski J., Wierzbicki A., Tadrimetody obliczeniowe
optymalizacji, PWN, Warszawa 1980.

[2] Garfinkel R.S., Nemhauser G.L., Programowanikawitoliczbowe, PWN,
Warszawa 1985.

[3] Michalewicz Z.: algorytmy genetyczne+struktury delmy= programy ewolucyjne,
PWN, Warszawa, 1999.

[4] Wierzcha S.T., Sztuczne systemy immunologiczne, Wyd. EXVBarszawa, 2001.

[5] M. Brdys, A. Ruszczyiski, Metody optymalizacji w zadaniach, WNT, Warszai985.

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

Ewa Szlachcic, tel.: 71 320 38 52; ewa.szlachcic@padu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Teoria i metody optymalizacji
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu dg Tresci Numer
efekt efektéw ksztatcenia zdefiniowanych dig Cele przedmiotu| programowe narzedzia
ksztatcenia kierunku studiow i specjalnasci (o ile dydaktycznego
dotyczy)
PEK_WO01 |K2AIR_WO07 C1,C2 Wyiwy4 N1, N2,N3, N4
Wy6

PEK_W02 | K2AIR_WO07 C3 Wy5Wy7 | N1, N2, N3, N4
PEK_WO03 | K2AIR_WO07 C4 Wy8Wy10 | N1, N2, N3, N4
PEK_UO1 |K2IR _U04 C3 PripPr3 N2, N3, N5
PEK_UO02 |K2IR_U04 C4, C5 Pr4 N2, N3, N5




PEK_U03 |K2IR_U04 | C5 | Pr5 | N2,N3,N5 |




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

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, niestacjonarne
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuARKK004
Grupa kurs6wTAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariym
Liczba quzin zaj¢ zorganizowanych 20 10
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy
studentga (CNPS) ) P 100 50
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie

na ocer

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

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K2AIR_ W05
K2AIR_ W06
K2AIR_ UO1
K2AIR_ U03

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 pgtzen.

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

1Z

m

1

(hierarchicznego) metadiekompozycji i koordynaciji.

1



PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
osoba, ktéra zaliczyta kurs, ma rigmtjigce kompetencje:

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 - zna struktemukiadu automatycznej regulacji

PEK_WO02 — zna typowe kryteria oceny j&kioregulacji i metody ustawiania regulatorow PID

PEK W03 — zna koncepcpdsredniego i bezpwedniego algorytmu sterowania adaptacyjnego
metoa bledu predykcji dla obiektow niestacjonarnych orazpjgych w obecngci zakldcd

PEK_WO04 — zna struktury uktadow sterowania odpoortggu MFC i ich wiasnéci

PEK_WO05 - zna pegie impulsatora i ekstrapolatora oraz metody ptowknia dyskretnych uktado
regulacji dla obiektow z czasenygiym

PEK_WO06 — zna metody formalnego opisu systemovomrkej strukturze patzen

PEK_WO07 - zna podstawy logiki rozmytej oraz zasdzgtania regulatorow rozmytych

PEK W08 — ma podstawawwiedz z zakresu sterowania wielopoziomowego z wagsilaptacii
optymalizacji i sterowania bezfr@edniego

z zakresu umietnosci:
PEK_UO1 — umie biegle postugiwasic wybranymi ‘toolboxami’ programu Matlab oraz nakkac
Simulink w celu symulacji ztmnych uktadéw sterowania

PEK _UQ02 — umie programowdzw. m-skrypty, spoegdza: charakterystyki symulowanych systemp

i wizualizow& ich dziatanie

PEK_UO03 — umie dokortgkonwersji opisu obiektu dynamicznego nagiposta

PEK _U04 — umie opigsasystem o zlgonej strukturze patzer w sposéb formalny, zidentyfikows
jego parametry na podstawie pomiaréw i przeprowasizinulacg

PEK_UO5 — umie opracowaterownik dyskretny dla obiektu z czaseggtym

PEK _U06 — umie zdekomponowazadanie sterowania na warstwy i koordynéwdziatania w
poszczegdllnych warstwach

PEK_UO7 — umie dowolnie ksztalttowaharakterysty& regulatora za pomacdzw. tablic sterowa
(look-up tables), lub zayciem metod rozmywania

z zakresu kompetenciji spotecznych:

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

PEK_KO02 — rozumie koniecz&é samoksztalcenia oraz rozwijania zdaciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i umtepsci,

oraz

W

=0

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wykiad ;:;:ii
Wyl Opisy obiektéw dynamicznych, rownania stanu 2
Wy?2 Sterowalnéc i obserwowalnét 1
Wy3 Sprzzenia zwrotne, przesuwanie biegunéw 1
Wy4 Sterowanie optymalne, typowe zadania i metody 1
Wy5 Uktady z regulatorem P, Pl oraz PID 2
Wy6 Kryteria jakdci regulaciji 1
Wy7 Sterowanie dyskretne procesemgtim (impulsowe i odcinkami state) 1
Wy8 Sterowanie adaptacyjne 1
Wy9 Metoda b¢du predykciji 2
Wy10 Sterowanie odporne, uktady typu MFC 1
Wyll Sterowanie rozmyte 1




Wy12 Systemy o ztmnej strukturze 2
Wy13 Sterowanie wielopoziomowe 1
w14 Przyktadowe zastosowania 2
Wy15 Podsumowanie 1
Suma godzin 20
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Wprowgdzer_]ie, sprawy organ_izacyjne, squlen"r@BCharakterystyki czasowse i 1
czestotliwosciowe liniowych obiektéw dynamicznych.
La2 Systemy szeregowe, rownolegte i ze gpeniem zwrotnym, stabilr$é 1
La3 Uktady regulacji z regulatorem P, Pl oraz PID. Dobastaw regulatorow 1
Lad Impulsator i ekstrapolator. Sterowanie dyskretraeesem aiglym 1
Las Obiekty niestacjonarne, sterowanie adaptacyjneot&ebedu predykciji 1
La6 Systemy o ztgonej strukturze. Sterowanie wielopoziomowe (hidnanzne) 1
La7 Sterowanie odporne, struktury typu MFC 1
La8 Sterowanie rozmyte 1
La9 Tablice sterowa (look-up tables) 1
Lal0 Regulatory nieliniowe. Podsumowanie, zaliczenigrpaki 1
Suma godzin 10
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
2. Cwiczenia laboratoryjne
3. Konsultacje
4. Praca wlasna — przygotowanie déwiczen laboratoryjnych, opracowywanie wyniko
sprawozdania
5. Praca wlasnha — 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 Egzamin (test)

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

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 UZUPEYNIAJ ACA:
[1] Amborski K., Marusak A., Teoria sterowaniaéwiczeniach, PWN, Warszawa, 1978.
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[2] Kaczorek T., Teoria wielowymiarowych uktadowrdymicznych liniowych, WNT, Warszawa,
1983.

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

[5] Tatjewski P., Sterowanie zaawansowane obiekitemystowych, 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 prz'edmiotoweg_o Cele . Nume_r
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku ﬁ:ﬁﬂ programowe| dydakty-
studidw i specjalréei cznego
PEK_W01 K2AiR_W08 C1, C2 Wyl..Wy6 1,35
PEK_W02 K2AiR_W08 C1, C2 Wyl..Wy6 1,35
PEK_WO03 K2AIR_W08 C4 | Wy8, Wy9 1,35
PEK_W04 K2AiR_W08 C4 | Wyl0, Wyl4 1,35
PEK_WO05 K2AiR_W08 C5 Wy7, Wyl4 1,35
PEK_WO06 K2AIR_W08 C3 | Wyl2, Wyl4 1,35
PEK_WO07 K2AiR_W08 C6 | Wyll, Wyl4 1,35
PEK_W08 K2AiR_W08 C7 | Wyl3, Wyl4 1,35
PEK_UO01 K2AiR_U05 C1,C2 Llal.Lalo 2,34
PEK_UO02 K2AiR_U05 C1,C2 Llal.Lalo 2,34
PEK_UO03 K2AiR_U05 C1 Lal 2,34
PEK_U04 K2AiR_U05 C3,C4 Lab, Lab 2,34
PEK_UO05 K2AiR_U05 C5 La4 2,34
PEK_UO06 K2AiR_UO05 C7 La6 2,34
PEK UO07 K2AiR_U05 C6 La8, La9 2,34
K2AIR_KO01 Wyl+Wyl5
PEK_KO01, PEK_K02 K2AIR K02 L; H_;; o | 12345




Zat. nr 4 do ZW33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim Wybrane zagadnienia robotyki
Nazwa w ¢zyku angielskim Selected problems in robotics
Kierunek studiéw (j&li dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnéc¢ (jesl dotyczy): Systemy informatyczne w automatyce i robotyce

Stopier studiéw i forma: 1l , niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu ARKS001
Grupa kursow TAK
Wykiad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zai 20 10 20
zorganizowanych w Uczeln
(ZzV)
Liczba godzin catkowitego 60 40 80
nakladu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie | zaliczenie zaliczenie na
na ocerg na ocerg ocere
Dla grupy kurséw zaznaczy X
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 6
w tym liczba punktow 4
odpowiadajca zagciom
o charakterze praktycznym (i)
w tym liczba punktéw ECTS 1 1 1
odpowiadajca zagciom
wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

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

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Pogtbienie wiedzy na temat budowy zémych ukladdéw robotycznych
C2. Pogtbienie wiedzy na temat modelowaniazzinych uktaddw robotycznych i otaczeggo je
Swiata
C3. Poznanie zaawansowanych metod planowania isthtowania robotow
C4. Rozwinécie umiegtnosci programowania robotow przemystowych wmgch zastosowaniach
C5. Nabycie umietnasci analizy i projektowania zimnych uktadow sterowania robotow
przemystowych i ustugowych

*niepotrzebne skigi¢




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 — Zna metody modelowania robotow manipytaah i mobilnych
PEK_WO02 — Zna metody przetwarzania danych sensoygtzi modelowanidrodowiska
robota
PEK_WO03 — Zna metody planowania ruchu i sterowaniietow

Z zakresu umiegnosci:

PEK _UO01 — Umie wykorzystadane sensoryczne w zadaniach planowania ruclevoveania
robota

PEK_U02 — Umie modelowauktady robotow i identyfikowaich parametry

PEK_UO03 — Umie programowaiktady i zespoty robotow

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyktad

Liczba godzin

Modele kinematyki i dynamiki robotéw stacjongch i mobilnych

Modele uktadoéw sensorycznych

Fuzja danych z sensoréw, filtrowanie

Systemy wizyjne robotow

Planowanie trajektorii robotow, trajektorie ypialne

Algorytmy linearyzacji statycznej i dynamicznej

Algorytmy obliczanego momentu

Identyfikacja parametréw

Algorytmy adaptacyjne

Sterowanie pozycyjno-sitowe

Suma godzin

N
ONI\)I\)I\)[\JNI\)I\)I\)N

Forma zajeé - éwiczenia

Liczba godzin

Cwl Metody filtracji i fuzji danych sensorycznych 2
Cw2 Wykorzystanie modeli uktadow sensorycznych wiplaaniu ruchu 2
Cw3 Wyznaczanie trajektorii optymalnych robotéw 2
Cw4a Metody identyfikacji parametrow robotow 2
Cw5 | Zastosowanie sterowania pozycyjno-sitowego 2
Suma godzin 10
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin
Lal Wprowadzenie. Podstawy obstugi stanowisk laiooymych. 4
La2 Programowanie manipulatora przemystowego 4
La3 Wspotpraca manipulatoréw przemystowych 4
La4 Planowanie ruchu robota mobilnego 4
La5 Sterowanie robotem mobilnym 4
Suma godzin 20




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

1. Wyktad

2. Cwiczenia rachunkowe

3. Cwiczenia laboratoryjne

4. Konsultacje

5. Praca wtasna — samodzielne studia i przygotavamikolokwium
6. Praca wtasna — rozgwiywanie zadarachunkowych

7. Praca wlasna — przygotowaniedawaczen laboratoryjnych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny(F — formupca (w Numer efektu ksztalcenia| Sposob ocenyagrsiccia efektu ksztatcenia

trakcie semestru), P —

podsumowujca (na koniec

semestru)

F1 PEK_UO1 - PEK_UO03 Odpowiedzi ustne, ocena ragjfizada
laboratoryjnych, sprawozdania z laboratorium

F2 PEK_UO1 - PEK_UO03 Kolokwium pisemne, weryfikapjaygotowania do
¢wiczen, aktywna¢ podczas realizacfiwiczen

F3 PEK_WO01 - PEK_WO03 Kolokwium pisemne, opracowamydranych
zagadnié

P=0.5*F3+0.25*F2+0.25*F1, pod warunkiem zaliczeRig F2 i F3

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] J. Honczarenko. Roboty przemyslowe. Budowa i zastasie. Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne, 2009.

[2] K. Tcha et al. Manipulatory i roboty mobilne. Akademickéic(gna Wydawnicza,
Warszawa, 2000.

[3] Handbook of robotics. Springer, 2008.

[4] 1. Duleba: Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw hojch i manipulacyjnych,
Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa, 2001.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

[1] J.J.Craig. Wprowadzenie do robotyki. WNT, W-wa, 398

[2] M. W. Spong, M. Vidyasagar. Dynamika i sterowamibatow. WNT, Warszawa, 1997.
[3] S.M. LaValle. Planning algorithms. http://plannicgjuiuc.edu/

[5] S.Thruniin. Probabilistic robotics. MIT Press080

[4] B. K. P. Horn. Robot Vision, MIT Press, McGraw-HlilI986

[5] The DARPA Urban Challenge. Springer, 2010.

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

Janusz Jakubiak, Janusz.Jakubiak@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wybrane zagadnienia robotyki

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka
| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce i robotyce

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer narzedzia
efekt efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla| przedmiotu** | programowe** dydaktycznego**
ksztalcenia kierunku studiéw i specjalnasci (o ile
dotyczy)
PEK_WO01 |s2ASU_ W03 ci,.c2 Wy1,Wy8 1,4,5
PEK_W02 |s2ASU_WO03 Cc1,C2 Wy2 — Wy4 1,45
PEK_WO03 | s2ASU_ W03 C2 Wy5 - Wy7, 1,45
Wy9, Wy10
PEK_UO1 |S2ASU_U03,S2ASU_U04 C2,C5 Cwl —-Cws3, 2,3,6,7
La3, La5
PEK_U02 |s2ASU_U04 C2,C5 Cw4, La2 2,3,6,7
PEK_UO03 |S2ASU_U03,S2ASU_U04 C4 Cw3, Cws5, 2,3,6,7
Lal—La5
S2ASU_WO03

** _ 7 tabeli powyej




Zat. nr 4 do ZW

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim Projektowanie Oprogramowania
Nazwa w jzyku angielskim: Software design
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotudbowigzkowy/specjalngciowy
Kod przedmiotuARKS103
Grupa kursOwYES

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariy
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 10 20
w Uczelni (ZzU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 90
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na|
na ocen ocerg
Liczba punktéw ECTS 5
Dla grupy kurséw zaznaczykurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw odpowiadaga zagciom i 3
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 1 2
kontaktu (BK)

m

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

1. Podstawowa wiedza i umignos¢ dotyczca programowania zorientowanego
obiektowo

CELE PRZEDMIOTU

C1 Nabycie wiedzy dotyccej jgzyka UML oraz jego rozszerae

C2 Nabycie wiedzy dotycice] metodologii MDA

C3 Nabycie wiedzy i umiggnosci opracowania modelwsyiata rzeczywistego” za pomgc
diagraméw klas i aktywrigi

C4 Nabycie wiedzy i umigjnosci wyrazania wymaga tworzonego systemu
informatycznego za pomediagraméw przypadkowaycia UML na podstawie
transformacji modelus§wiata rzeczywistego”

C5 Zdobycie wiedzy i umigfnosci dotyczcej iteracyjno-rozwojowej metody budow
modelu analizy i projektu systemu informatycznego

C6 Nabycie umisjtnosci tworzenia zespotow projektigych oprogramowanie.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:

z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 -Opanowanie podstaw wiedzy z metodologii MDA

PEK W02 -Nabycie wiedzy z obszaru tworzenia modeli analigyojektu systemu informatyczneg
z wykorzystaniem strukturalnych i behawioralnychgtaméw UML

PEK_WO03 -Zdobycie wiedzy z zakresu refaktoryzacji modelileaya projektu systemow
informatycznych w celu poprawy wydajiu

PEK_ W04 -Opanowanie wiedzy z zakresu refaktoryzaciji modsdiliay i projektu systemow
informatycznych w celu poprawy zoncici strukturalnej

PEK_WO05 -Nabycie wiedzy w zakresie komercyjnych @z informatycznych wspomagaych
modelowanie i projektowanie systeméw informatycinyc

z zakresu umietnosci:

PEK_UO1 — Nabycie umigjnosci wykonania modeliswiata rzeczywistego” tworzonego systemu
informatycznego

PEK UO02 — Zdobycie umiginosci definiowania modelu wymagasystemu informatycznego na
podstawie modelusyviata rzeczywistego”

PEK_UO3 — Opanowanie umggnosci tworzenia modeli analizy i projektu systemu imhatycznego z
wykorzystaniem naezizi informatycznych.

z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_ KO1 — Potrafi wspotpracowav dwuosobowym lub trzyosobowym zespole przygotaeyjn
specyfikacje wymagai budowy modeli analizy i projektu systeméw infatycznych w
sposo6b iteracyjno-rozwojowy

PEK K02 — Rozumie koniecz&b samoksztatcenia oraz rozwijania zdditiodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i ungtepsci

TRESCI PROGRAMOWE

Liczba

Forma zaje¢ - wyktad godzin

Wstep. Oméwienie zakresu kursu, wymagditeratury. Przegjd i
Wyl omowienie podstawowych zagadiniz zakresu projektowania 2
oprogramowania

Modelowanie gwiata rzeczywistego” oraz wykonanie na jego podstaw
Wy2 modelu wymaga systemu informatycznego w postaci diagramow 2
przypadkow aycia UML

Omoéwienie diagramow strukturalnych i behawioralnjgyka UML.
Wy3, Wy4 | Metoda iteracyjno-rozwojowa tworzenia systemow iinfatycznych w 4
srodowisku UML napdzana przypadkamiycia.

Omoéwienie metod tworzenia dokumentacji projektowdgtryki do

Wy5 oceny ztaonasci strukturalnej modeli analizy i projektu systemow 2
informatycznychKolokwium zaliczeniowe
Suma godzin 10




Forma zajeé - laboratorium Liczba

Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizagyjpodanie programu
oraz wymagaA. Zapoznanie i ze stanowiskiem pracy, dephym
oprogramowaniem, itp. 2

Wykonanie modelu swiata rzeczywistego” wybranego systemu z obszarow
automatyki i robotyki.

La2,3 Zapoznanie si z istniegjcymi narzdziami wspomagagymi projektowanie
systemow informatycznych. Wykonanie modelu wynfagasystemu
informatycznego w postaci diagramu przypadkOwycie na podstawie
opracowanego modeldwyiata rzeczywistego”.

La4,5,6,7 | Wykonanie metogl iteracyjno-rozwojow modeli analizy i projektu systemu 8
informatycznego z wykorzystaniegzyka UML

La8,9 Koncowa ocena ztmndici strukturalnej i wydajngci wykonanego modelu
projektu systemu informatycznego — wykonanie refgktaciji w celu 4
osigghiecia kompromisu meidzy wydajndcia i ztozoncscig strukturalm.

Lal0 Ocena kacowa projektu. 2
Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyklad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
Cwiczenia laboratoryjne

Konsultacje

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

arwpdpE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

Odpowiedzi ustne,
PEK U01+ PEK UO03 obserwacja przygotowania do gaj

F1 PEK_KO01+ PEK_KO02 | laboratoryjnych, ich wykonywania
osiagnigtych rezultatow
PEK_WO01+ PEK_WO05 , :
F2 — — Kolokwium pisemne

PEK UO1+ PEK UO3

P =0,6*F1 + 0,4*F2 - jeli F1 i F2 § >2, w przeciwnym wypadku P=0




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Booch G., Rumbaugh J., Jacobsongzy® UML. Przewodnik @ytkownika, Seria:
Inzynieria oprogramowania, Warszawa, WNT, 2002

[2] A. Cockburn, Jak piseefektywne przypadkizycia, WNT, Warszawa 2004.
[3] M.Fowler, K.Scott, UML w kropelce, LTP, 2002.

[4] Martin R. C., Martin M., Agile, Programowanie zwmrZasady, wzorce i praktyki
zwinnego wytwarzania oprogramowania w C#, Gliwidelion, 2008.

[5] Kan S. H., Metryki i modele w itynierii jakasci oprogramowania, Wydawnictwo
naukowe PWN, 2006
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] Gamma E., Helm R., Johnson R., Vlissides J., Wzprogktowe. Elementy
oprogramowania obiektowego wielokrotnegytku, Seria: laynieria
oprogramowania, Warszawa, WNT, 2008.

[2] Shalloway A., Trott James R., Projektowanie zooerane obiektowo. Wzorce
projektowe, Gliwice, Helion, 2005.

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

Zofia Kruczkiewicz, zofia.kruczkiewicz@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projektowanie oprogramowania
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNGSCI Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ARS

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia r7ed- Tresci narzdzia
ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku l?niotu programowe| dydakty-
studiéw i specjalni cznego
PEK_W01 S2ASU_W04 C1,C2 Wyl 1,2,34,5
C2,C3,| Wyl,Wwy2,
PEK_WO02 S2ASU_W04 C4,C5| Wy3 Wy4 1,2,34,5
PEK_W03 S2ASU_W04 c5 Wy\:?\}yvg\)/y4, 1,2,3,4,5
PEK_W04 S2ASU_W04 c5 WyV‘Q\’/')\/’gy“' 1,2,3,4,5
Wyl, Wy2,
PEK_WO05 S2ASU_W04 C5 | Wy3,Wy4, | 1,2,3,45
Wy5
PEK_UO1 S2ASU_U05 C3 Lal 2,4
PEK_UO02 S2ASU_U05 C4 La2...La3 2,4
PEK_U03 S2ASU_U05 C3C'SC4' Lal...La9 2,4
PEK_KO01 K1 K04 C6 Lal+La9 1,2,3,4,5
C2,Cs3, .
PEK_KO02 K1_KO04 C4. C5 Lal+La9 123,45




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Systemy automatyki
Nazwa w ¢zyku angielskim:  System of control engineering
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka
Stopier studidw i forma: Il stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiagzkowy
Kod przedmiotu: ARKS105
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium) Projekt Seminarium

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 20 20
w Uczelni (ZzZU)

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy

studenta (CNPS) 75 75

Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocere na ocere

Liczba punktéw ECTS 5

Dla grupy kurs6w zaznaczykurs X

koncowy (X)

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

K2AIR_W10, K2AIR_U10, K2AIR_KO03

\

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o zasadach dziatania i paramietraujnikbw pomiarowych

C2. Nabycie wiedzy o dziataniu i programowaniu @tarikow

C3 Nabycie wiedzy o strukturach i zadaniach systemdtomatyki

C4. Nabycie umiejnasci doboru czujnika pomiarowego.

C5. Nabycie umiegfnoici obstugi sterownika swobodnie programowalnegoQPL

C6. Nabycie umigfnosci uruchomienia uktadéw regulacji z regulatorem PID

C7. Nabycie umiejnasci wykorzystania sieci przemystowych w automatyggproszonej

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:
Z zakresu wiedzy: Zna gtdbwne struktury systeméw stewania, zasady dziatania wybranych
urzadzen pomiarowych, sterujgcych, wykonawczych oraz sieci przemystowych i metgddoboru
nastaw regulatora.
PEK_WO01 - zna rne typy czujnikdw i przetwornikdbw pomiarowych.
PEK W02 - zna zasady budowy i dziatania sterownilkhMZ i regulatoréw.
PEK_WO03 - zna zasady pracy przemystowych sieci kokacyjnych.
PEK W04 - zna idgi struktue wybranych systemoéw SCADA i DCS

Z zakresu umiejetnosci: Potrafi uruchamiaé uktady regulacji z regulatorem PID oraz dobiera
nastawy regulatora, programow& i obstugiwat sterowniki swobodnie programowalne
konfigurowa¢é i wykorzystywaé komputerowe sieci przemystowe.

1



PEK _UO1 — potrafi dobtaprzetwornik pomiarowy podstawowych wielikd fizykochemicznych.
PEK_UO2 — potrafi napiga uruchomé program w sterowniku PLC

PEK_UO3 — potrafi uruchori dobra& nastawy dla typowego uktadu regulacjigte]
PEK UO03 — potrafi skonfigurowtavybrane sieci komunikacyjne systemu automatyki.
PEK_UO04 — umie skonfigurowauktad pomiarowy ze sterownikiem i systemem wizzadiyjnym
PEK_UO5 — potrafi opracowapgo6lm koncepas systemu automatyki.

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO01 — ma&wiadoma¢ réznorodndci dostpnych rozwazan,

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wykiad ;:j;i
Wprowadzenie. Struktura systemu automatyki.
Wyl . . 2
Statyczne i dynamiczne parametry procesu
Wybrane metody pomiaru temperatury, przestiaii sity, cénienia i poziomu,
Wy2,Wy3 | przeptywu i ilcci, parametry fizykochemiczne 4
Przetworniki pomiarowe, separacyjne, analogowoawé
Urzadzenia wykonawcze: przekaki, styczniki, silniki i sitowniki,
Wy4 ) o b > 2
przeksztaitniki cgstotliwoici, sterowniki mocy.
Wy5 Budowa, dziatanie i programowanie sterownikéw PLC 2
Wy6 Budowa i dziatanie regulatorow PID. Dobor nasta 2
Wy7 Podstawy dziatania przemystowych protokotow kmikacyjnych 2
Wy8 Wybrane protokoty transmisji — Modbus, Profibuerbus, Ethernet 2
Wy9 Charakterystyka i przyktady systemow SCADA. 2
Wy10 Charakterystyka i przyktady systeméw DCS y
Suma godzin 20
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Wprowadzenie. Wybrane czujniki i przetwornilonpiarowe oraz ugglzenia 4
wykonawcze.
La2 Konfiguracja i obstuga mikroprocesorowych reguléwID 4
La3 Sterowniki swobodnie programowalne — konfiguragyagramowanie 4
Lad Regulatory wielofunkcyjne i dob6r nastaw regulatero 4
La5 Realizacja i uruchomienie wybranej sieci przemysipw 4
Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojekdt
N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Praca wiasna — przygotowaniedaldczen laboratoryjnych, opracowanie sprawoida
N4. Praca wtasna — samodzielne studia i przygot@ndm kolokwium
N5. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

F1 PEK_UO01 + PEK_UO05 ;
— — laboratoryjnych

Sprawozdania éwiczen

F2 PEK W01 + PEK_WO04 Kolokwium pisemne z wyktad

2




| P = 0,5*F1 + 0,5*F2 pod warunkiere F1>=3.0 i F2>=3.0

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Czemplik A.,Prezentacje do wykfadu i opigwicze: na stronie www

[2] Jabtaiski A. i inni: Automatyka przemystowez.ll., Wyd. PWrWroctaw 1986
[3] Klimesz J.,Solnik W.Urzgdzeniaautomatyki€wiczenia laboratoryjneWyd.PWr.,Wroctaw 1991
[4] Kwasniewski J,: Programowalne sterowniki przemystowe w systemabwania Krakow 1999
[5] Kwasniewski J. :Przetworniki pomiarowe. Wyd. AGH Krakd@®94

[6] Solnik W., Zajda Z.,Sieci przemystowe Profibus DP i MPI w automatyeoctaw 2010

[7] Trybus L.:Regulatory wielofunkcyjn®/NT, Warszawa 1992

[8] Zajda Z.,Zebrowski L.:Urzgdzenia i uktady automatyRiVyd. Pwr., Wroctaw 1993
Dokumentacje firmowe wybranych udzen.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

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

[2] Busch P. : Elementare Regelungstechnik, Voged®erlag 2002

[3] Kasprzyk J.: Programowanie sterownikéw przemysich, WNT Warszawa 2006
[4] Kriesel W., Heimbold T., Telschow D.,: Bustechogien fur die Automation, Huthig Verlag
Heidelberg 2000

[5] Lewis R.W.: Programming industrial control sssts using IEC 1131-3, IEE London 1995
[6] Park J., Mackay S., Wright E. : Practical D&ammunications for Instrumentation and Conffrol,
Elsevier 2003

[7] Parr E.A. : Programmable Controllers, Elsei803

[8] Czasopisma: Pomiary Automatyka Kontrola, Pomiahutomatyka i Robotyka, Contrp
Engineering(Polska).

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

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

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Systemy automatyki
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

_ Odniesienie prz,edmiotoweg.o Cele . Nume_r
Przedmiotowy efekt | efektu do efektow ksztalcenia Tresci narzdzia
ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku Fr)r:lzciﬂ programowe | dydakty-
studiow i specjalnéei cznego
PEK_W01 S2ASU W01 C1 Wyl+Wy4 12,4
PEK_W02 S2ASU_ W01 Cc2 Wy5+Wy6 12,4
PEK_W03 S2ASU W01 C3 Wy7+Wy8 12,4
PEK_W04 S2ASU W01 C3 Wy9+Wy10 1,2,4
PEK _UO1 S2ASU _UO01 Cc4 Lal 1,2,3
PEK_UO02 S2ASU_UO0O1 C5 La3 1,2,3
PEK_UO03 S2ASU _UO01 C6 La2,Lad 1,2,3
PEK_U04 S2ASU_UO1 c7 La5 123
PEK_UO05 S2ASU _UO01 C1+C7 Lal+La5 12,3
PEK_KO01 S2ASU_KO01 C4+Cq Lal=Lab5 1,2,3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Projekt przejsciowy
Nazwa w ¢zyku angielskimTemporary project
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, niestacjonarne
Rodzaj przedmiotuwbowigzkowy
Kod przedmiotuARKS107
Grupa kursowNIE

Wyktad | Cwiczenia| Laboratoriun Projekt Seminarium

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 60

w Uczelni (ZzU)

Liczba godzin catkowitego naktadu 300

pracy studenta (CNPS)

Forma zaliczenia Zaliczenie
na ocere

Liczba punktéw ECTS 12

Liczba punktow odpowiadaga 8

zajeciom o charakterze praktycznym (IP)

Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajeciom wymagaicym bezpéredniego 4
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI
K2AIR_ W06, K2AIR_ U03
K2AIR_ W08, K2AIR_ U02
S2ASU_WO01.. S2ZASU_W04, S2ASU_UO01.. S2ZASU_U04

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie umiejtnosci przeszukiwania czasopism elektronicznych z ddmigdziny.
C2. Nabycie umiegnosci rozpoznania/identyfikacji problemu praktycznegpjsania go w
sposob formalny.
C3. Nabycie praktycznej umignosci szybkiego tworzenia oprogramowania z przyjazriym
interfejsem aytkownika.

C4. Nabycie umieggnaosci obstugi baz danych i prezentacji informacji tr@sach WWW.
C5. Nabycie umiefnaosci sporzdzania profesjonalnych raportow i sprawazda




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
osoba, ktora zaliczyta kurs, ma ngmtjgce kompetencje:

Z zakresu umiefnaosci:

PEK_UO1 —umie przeszukima biblioteki cyfrowe i czasopisma elektroniczne znelg
dziedziny.

PEK_UO02 — potrafi Wlentyfikowa: problem praktyczny i opisago w sposéb formalny

PEK _UO03 — umie sprawnie tworgzpprogramowanie w wybranynazyku obiektowym, z przyjaznyr
interfejsem aytkownika

PEK_UO4 — umie korzystaz baz danych przyzyciu jezyka SQL oraz tworzy dynamiczne stron
WWW za pomog wybranego nakzzia (PHP/MySql, Oracle/Apex itp.)

PEK _UO5 — umie tworay zlozone zestawienia i wykresy np. przy pomocy MS Examihz
konwertowa pliki graficzne

PEK _UO06 — potrafi spogtlzi¢ profesjonalny raport zaciem edytora LateX

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK K01 — maswiadoma&¢ znaczenia umiejnosci wyszukiwania informaciji oraz jej krytyczn
analizy,

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

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé — Projekt ;::;Z:
Proj1 Wprowaollzenie, omoOwienie zasad wspotpracy, podzaigrupy, prezentacja 6
problemow
Proj2 Analiza dospnej literatury, sformutowanie probleméw 6
Proj3 Prezentacja i analiza metod rozaujacych zadany problem 6
Proj4 Oprogramowanie wybranych metod 6
Proj5 Przeprowadzenie badkomputerowych (eksperyment) 6
Proj6 Analiza i opracowanie uzyskanych wynikow g
. Edycja profesjonalnych raportow w systemie LaTeax]eksowanie wzorowji
Proj7 . L 6
rysunkow, etykiety i wykazy
Proj8 Tworzenie Wykreséw, skryptéw programu MS Excellorapyta i raportow 6
MS Access, konwersja plikéw graficznych
Proj9 Tworzenie dynamicznych stron WWW 6
Proj10 Podsumowanie, prezentacja wynikow 6
Suma godzin 60
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Praca wlasha — studia literaturowe, wyszukiwanierinacji w bibliotekach i sieci internet
2. Praca wiasna — projektowanie, programowanie, ekspsErty komputerowe
3. Praca wlasna — spaidzanie raportéw, sprawoztaworzenie stron WWW
4. Konsultacje
5. Seminaria/Prezentacje (w grupach kilkuosobowych)

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

Sposbb oceny aginigcia
efektu ksztatcenia




= PEK _U01+ PEK_UO05 Ocena realizacji poszczegolnyct
PEK_KO01+ PEK_K02 etapow projektu
PEK_U01+ PEK_UO05

F2 PEK_KO1+ PEK_KO02 Ocena raportu kacowego

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

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

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

[2] Kietbasiski, Schwetlik, Numeryczna algebra liniowa.

[3]Box, Jenkins, Analiza szeregow czasowych

[4] Kurzynski, Rozpoznawanie obiektow.

[5] Deo, Systo, Kowalik, Algorytmy optymalizacji dkretnej.

[6] Btazewicz, Ztazonas¢ obliczeniowa probleméw kombinatorycznych

[7] System zargdzania bag danych Oracle 7 i Oracle 8 /R. Wrembel, J. Jekigks. Zakrzewicz,
wyd. Nakom, Pozng 2000.

[8] Oracle -- tatwiejszy i przypuszczasz /J. Gnybek. Gliwice : Helion, 1996.

[9] UML dla kazdego :Ujednoliconygkyk Modelowania - wyrzanie zwizkow miedzy klasami w
projektowaniu obiektowym /J. Schmuller.Gliwice :lléa, 2003.

[10] Techniczne podstawy systeméw klient-serwer/CGHall. Warszawa : WNT, 1996.
[11] Postawy ¢zyka C++/S. Lippman, WNT Warszawa, 2001.
[12] HTML 4 :biblia /B. Pfaffenberger, B. Karow. f@lice : Helion, 2001.

LITERATURA UZUPEENIAJ ACA
[1] Learning Oracle PL/SQL /B. Pribyl, S. Feuerstdeijing : O'Reilly, 2002.

[2] Oracle database 11g :kompendium administratéraoney , Gliwice : Helion, 2010.

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

[4] Kincaid, Cheney, Analiza numeryczna.

[5] A. Niederlinski, J. Macinski, Z. Ogonowski, Regulacja adaptacyjna, WarszaWgdawnictwo
Naukowe PWN, 1995.

[6] Goldberg, Algorytmy genetyczne

[7] Cz. Smutnicki, Algorytmy szeregowania, AkadekadOficyna Wydawnicza EXIT,

Warszawa, 2002.

[8] M. Wand, H. Jones, Kernel Smoothing, Londona@man and Hall, 1995. [2] W. Greblicki, M.
Pawlak, Nonparametric system identification, Cauhipgi Univ. Press, 2008.

[9] Zielinski, Generatory liczb losowych.

[10] R. Magiera, Modele liniowe statystyki matenyej

[11] Amborski K., Marusak A., Teoria sterowaniatwiczeniach, PWN, Warszawa, 1978.

[12] Kaczorek T., Teoria wielowymiarowych uktaddwrmicznych liniowych, WNT, Warszawa,
1983.

[13] Ogata K., Metody przestrzeni stanow w teadirewania; WNT, Warszawa, 1974.

[14] Petczewski W., Teoria sterowaniaa@he stacjonarne uktady liniowe, WNT, Warszawa, 1980
[15] lista publikacji pracownikéw Zaktadu SterowaniOptymalizacji na stronie
http://diuna.ict.pwr.wroc.pl

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

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




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Projekt przejsciowy

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotoweq( Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektow ksztatcenia r7ed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku l?niotu programowe| dydakty-
studiow i specjalnéi cznego
PEK_UO01 iéﬁlSRU_UUllOZ C1 Projl 1,2,3,4,5
PEK_UO02 iéﬁlSRU_Uulloz C2 Projl..Proj3 1,2,34,5
PEK_U03 %QFRU—UUEOZ c3 | Proj3.Projs| 12345
PEK_U04 %QFRU—UUEOZ ca | Prog Proj9| 12345
PEK_UO5 %QFRU—UUEOZ c3.c5|  Proj8 12,345
PEK_U06 %QFRU—UUEOZ C5 Proj7 12,345
K2AIR_KO1
PEK_KO01, PEK_KO02 K2AIR_K02 Proj1-Proj10| 1,2,3,4,5
S2ASU_KO01




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: ARKS109
Grupa kursow: Tak

KARTA PRZEDMIOTU
Sterowanie neuronowe i rozmg
Neural and fuzzy control
Automatyka i bpbotyka

Systemy informatyne w automatyce i robotycéASU)

Il stopiai, niestacjonarna
obowazkowy/specjalndgciowy

m

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekt Seminariu
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 30 10
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu
pracy studenta (CNPS) 100 50
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocer na ocer
Grupa kurséw X
Liczba punktéw ECTS 6
Liczba punktéw odpowiadaga i >
zajeciom o charakterze praktycznym (R)
Liczba punktow ECTS odpowiadai
zajgciom wymagaicym bezpéredniego 2 1
kontaktu (BK)

KOMPETENCJI

WYMAGANIA WST EPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI | INNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy sieci neuronowych i systemoznmgtych stosowanych w automatyce.
C2. Nabycie wiedzy na temat modelowania neurogowe
C3. Nabycie wiedzy na temat systemow rozmytych.

C4. Nabycie wiedzy na temat uczenia sieci neurocbwy
C5. Nabycie wiedzy na tematatych struktur sieci neuronowych i ich zastostwa
C6. Nabycie umiegfnoici projektowania sieci neuronowych i neurosterovamik
C7. Nabycie umietnasci projektowania prostych systemow rozmytych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:
PEK_WO01 - posiada wiedna temat sieci neuronowych i metod ich uczenia.
PEK W02 — posiada wiegdna temat modelowania obiektéw dynamicznycliyciem
sieci neuronowych jednokierunkowych i rekurencyjmyc
PEK_ W03 - posiada wiedna temat neurosterownikéw.
PEK_ W04 - posiada systemow rozmytych i wnioskowanianytego.

1



PEK_WO05 — posiada wiegna temat systeméw Takagi-Sugeno.

PEK_ W06 - posiada wiedna temat systeméw hybrydowych neuronowo-rozmytyrsad

ich projektowania.

PEK_WO07- zna natzlzia programistyczne do projektowania systeméw omawych i
rozmytych.

Z zakresu umiegnaosci:

PEK_UO1 - potrafi zaimplementowssi&& neuronovw do rozwizywania prostego zadar
klasyfikacji i aproksymacii.

PEK _UO02 — potrafi zaprojektowanodel neuronowy obiektu dynamicznego.

PEK_UO03- potrafi zaimplementowarosty neuro-sterownik.

PEK _UO04 — potrafi zaimplementowaozmyty sterownik typu Takagi-Sugeno.

z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO01 — mawiadoma¢ znaczenia umiefnosci wyszukiwania informacji oraz jej krytyczn
analizy,

PEK K02 — rozumie konieczad samoksztalcenia oraz rozwijania zddiciodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i umtejpsci.

ia

D

j

o

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé - wyktad Ig':;;i
Wyl Wstep do sieci neuronowych i systeméw rozmytych -cedstosowania{ 3
Wy2 Struktury sieci neuronowych. 3
Wy3 Efektywne algorytmy uczenia sieci neuronowych. 3
Wy4 Nieliniowe modele obiektéw bazige na sieciach neuronowych. 3
Wy5 Sterowniki neuronowe bazige na modelu odwrotnym 3
Wy6 Uczenie wyspecjalizowaneSterowanie z zyciem modelu. 3
Wy7 Zbiory rozmyte — podstawowe definicje i gop. 3
Wy8 Whnioskowanie rozmyte. Systemy Takagi-Sugeno. 3
Wy9 Systemy rozmyte i neuronowo-rozmyte w automatyc 3
Wy10 Repetytorium 3
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
Godzin
Lal Szkolenie stanowiskowe BHP. Sprawy organizacyjnptaadzenie.
Zaimplementowanie sieci neuronowej do ragywania prostego zadanja 2
klasyfikaciji.
La2 Zaimplementowanie sieci neuronowej do ragyiwania prostego zadanja 2
aproksymacii.
La3 Modelowanie obiektu dynamicznego za pognsi@ci neuronowych zzyciem
systemu SYSID. 2
La4 Sterowanie obiektem nieliniowym z zastosowaniem
sterownika neuronowego. Projektowanie neurosterkaviz tyciem systemu 2
NNCTRL.
La5 Symulacyjne badanie sterownika rozmytego. 2
Suma godzin 10




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojed

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowaniedczen laboratoryjnych

N5. Praca wtasna — samodzielne studia i przygot@adm kolokwium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formupca (w trakcie
semestru), P — podsumowcf Numer efektu ksztatcenial
(na koniec semestru)

Sposéb oceny aginigcia
efektu ksztatcenia

Odpowiedzi ustne,
obserwacja wykonywani@viczen,
pisemne sprawozdanigwiczen,

PEK_UO01+ PEK_U04

F1 PEK_KO01+ PEK_KO02

F2 Kolokwium pisemne
PEK_WO01+ PEK_WO06 P

P = 0,4*F1 + 0,6*F2 F1>2, F2>2

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

Stanistaw Osowski, "Sieci neuronowe do przetwaearformacji”,Oficyna wydawnicza PW, 2000

Rutkowska D., Pifiski M., Rutowski L.: Sieci heuronowe, algorytmy g&yczne i systemy rozmyt
PWN, Warszawa 1997.

J.Korbicz, A. Obuchowicz, D. Ufiski "Sztuczne sieci neuronowe.
PLJ 1994, Warszawa

J.Zurada, M. Barski, W.etlruch "Sztuczne sieci neuronowe",
PWN, Warszawa 1996.

LITERATURA UZUPEtNIAJ ACA:

Norgaard, M., O. Ravn, N. K. Poulsen and L. K. HanNeural networks for modelling and contro
dynamic system, Springer, London, 2000.

STRONY INTERNETOWE Z OPROGRAMOWANIEM W MATLABIE:
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)

Ewa Skubalska-Rafajtowicz, ewa.rafajlowicz@pwr.wrocpl

of



MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Sieci neuronowe i systemy rozmyte

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
specjalné¢ Systemy informatyczne w automatyce i robotyce

Odniesienie przedmiotowegd Cele Tresci Numer
Przedmiotowy | efektu do efektéw ksztatcenia d- |loroaramd  narzdzia
efekt ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku przed- prog %
P . miotu we dydaktycznegq
studiow i specjaln<i
PEK_WO01
S2ASU_WO08 C1’5C4'C Wy1-3 1,3,5
Wy3,
PEK_WO02 S2ASU_W08 C2 1,3,5
Wy4

PEK_WO03 S2ASU_WO08 C6 WYy5,6 1,3,5

PEK_WO04 S2ASU_W08 c7 VV\G;; 1,35

PEK_WO05 S2ASU W08 C7 Wy8 1,3,5

PEK_WO06 S2ASU_WO08 C7 Wy9 1,3,5

PEK _WO07 S2ASU_ W08 C1-C7 Lal-La5 1,2,3,4

PEK _UO01 S2ASU_U09 C6 Lal Lap 1,2,3,4

PEK_UO02 S2ASU_U09 C6 La3 1,2,3,4

PEK_UO03 S2ASU_U09 C6 Lad 1,2,3,4

PEK _U04 S2ASU_U09 C7 Lab 1,2,34

PEK KO1 K2AIR_K1 C1-C6| Lal-Lab% 1,2,3,4

PEK_K02 K2AIR_K1 C1-C6| Lal-Lah% 1,2,3,4
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WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w gzyku polskim: Seminarium dyplomowe
Nazwa w jzyku angielskim: Graduate Seminar
Kierunek studiow: Automatyka i robotyka (AIR)
Specjalnaé: Systemy infoatyczne w automatyce i robotyce (ASU)
Stopien studiow i forma: Il stopia, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowgzkowy
Kod przedmiotu: ARKS111
Grupa kursow: NIE

Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminariuny

Liczba godzin zaj¢

zorganizowanych w Uczeln 20
(2zV)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90
(CNPS)

. : Zaliczenie
Forma zaliczenia

na oceg

Dla grupy kurséw zaznacgy
kurs kaicowy (X)
Liczba punktow ECTS 3
w tym liczba punktéw
odpowiadajca zagciom 3

o charakterze praktycznym (P

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajca zagciom 2
wymagajicym 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 umigjtnosci kreatywnej dyskusiji, w ktorej w sposédb rzeczdwayerytoryczny mena
uzasadri i obronit swoje stanowisko.

C4 Nabycie umiejtnosci pisania dzieta prezentgego wtasne oggnigcia, w tym prezentacji
wiasnych osignie¢ na tle rozwoju m§li swiatowe.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO0L1 posiada wiedaimazliwiajaca przygotowanie i napisanie dzieta prezestago wiasne
rozwigzania naukowo-techniczne
PEK_WO02 posiada wiedz aktualnym stanie rozwopgchnologii informacyjnych w systemach
automatykiz uwzgtdnieniem rozwjzan katalogowych i metod projektowania

Z zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 potrafi przygotowaprezentag zawierajca wyniki wiasnych oryginalnych bada
PEK _UOQ2 potrafi w dyskusji rzeczowo uzasadsivoje oryginalne pomysty i rozgdania
PEK _UO03 potrafi krytycznie ocehirozwigzania naukowo-techniczne innych oséb

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ - seminarium Liczba godzin

Sel Omowienie zasad przygotowania i pisania pracy dyphlej, a w 1
szczegOlnéci przedstawienie zasad edytorskich
Prezentacje indywidualne dotyce omowienia aktualnego stanu wiedzy

S Zwigzanego z problematgkealizowanej pracy dyplomowej oraz

e2 N . . L, 5

odniesienia przewidywanego, oryginalnego wtasnekiadu do osignig¢
literaturowych
Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedzgréiturowej i zatdonej

Se3 | koncepcji rozwizania stawianych sobie problemow, sktadggh sé na 4
prag dyplomow
Prezentacje indywidualne dotyce zrealizowanej pracy dyplomowej z

Se4d | uwypukleniem wlasnego oryginalnego dorobku autatazve dyskugj w 10
grupie seminaryjnej
Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. prezentacja multimedialna
N2. dyskusja problemowa
N3. praca wiasna

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_W02, prezentacja
PEK_UO01
PEK_WO01,
F2 PEK UO02, dyskusja
PEK_UO03

P=0.5F1+0.5 F2




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

Literatura zwazana z problematykpracy dyplomowej

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

Prof. dr hab. inz. Zygmunt Hasiewicz, zygmunt.hasiewicz@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i robotyka

Seminarium dyplomowe

| SPECJALNGCI Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)

Przedmiotow Odniesienie przedmiotowego efektu do Numer
y efektdw ksztatcenia zdefiniowanych dla . Tresci .
efekt ki o : i Cele przedmiotu narzedzia
. ierunku studiow i specjalnasci (o ile programowe
ksztatcenia d dydaktycznego
otyczy)
PEK W01 K2AIR_W04, K2AIR_W09 C4 Sel N2
PEK W02 K2AIR_W04, K2AIR_W09 C1l Se2, Se3 N3
PEK UO1 K2AIR_U06 C2 Se2, Se4d N1
PEK UO02 K2AIR_U06 C3 Se3, Se4d N2, N3
PEK UO03 K2AIR_U06 C1,C2,C3, C4 Se3, Se4 N2, N3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim: Systemy automatyki przemystowe;j
Nazwa w ¢zyku angielskim:  System of control engineering
Kierunek studiéw: Automatyka i robotyka
Stopier studiow i forma: Il stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: ARKS204
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium) Projekt Seminarium

Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 20 20
w Uczelni (ZzZU)

Liczba godzin catkowitego naktadu pracy

studenta (CNPS) 100 100

Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie
na ocere na ocer

Liczba punktéw ECTS 8

Dla grupy kurs6w zaznacékurs X

koncowy (X)

Liczba punktow odpowiadaga zagciom ) 3

o charakterze praktycznym (P)

Liczba punktow ECTS odpowiadaia
zajeciom wymagajcym bezpéredniego 2 2
kontaktu (BK)

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

K2AIR_W10, K2AIR_U10, K2AIR_KO03

\

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o zasadach dziatania i paramietraujnikbw pomiarowych

C2. Nabycie wiedzy o dziataniu i programowaniu atarikdw

C3 Nabycie wiedzy o strukturach i zadaniach systematomatyki

C4. Nabycie umiejnasci doboru czujnika pomiarowego.

C5. Nabycie umigjnasci obstugi sterownika swobodnie programowalnegoGPL

C6. Nabycie umigfnosci uruchomienia uktadéw regulacji z regulatorem PID

C7. Nabycie umiejnaosci wykorzystania sieci przemystowych w automatyceproszone;j

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencje:
Z zakresu wiedzy: Zna gtdbwne struktury systeméw stewania, zasady dziatania wybranych
urzadzen pomiarowych, sterujacych, wykonawczych oraz sieci przemystowych i metgddoboru
nastaw regulatora.
PEK W01 - zna rine sposoby pomiaru podstawowych wigkkidizyko-chemicznych.
PEK_WO02 - zna podstawy budowy i dziatania stero@nilPLC i regulatorow.
PEK_WO03 - zna zasady pracy przemystowych sieci kokacyjnych.
PEK W04 — zna idgei struktue wybranych systemow akwizycji i wizualizacji danych




Z zakresu umiejetnosci: Potrafi uruchamiaé uktady regulacji z regulatorem PID oraz dobiera

nastawy regulatora, programowa i obstugiwaté sterowniki swobodnie programowalne

konfigurowaé i wykorzystywaé¢ komputerowe sieci przemystowe.

PEK _UO1 — potrafi dobtaprzetwornik pomiarowy do procesu.

PEK_UO2 — potrafi okrdi¢ konfiguracg i funkcje sterownika PLC oraz napisauruchomé program
PEK _UO03 — potrafi uruchoriuktad regulacji PID oraz dohiaastawy

PEK_UO3 — potrafi okrdi¢ zatazenia na si€ komunikacyjma systemu automatyki.

PEK_UO04 — umie skonfigurowauktad pomiarowy ze sterownikiem i systemem wizzadyjnym
PEK _UO5 — potrafi opracowagolng koncepat systemu automatyki.

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK KO1 — myli i dziata w sposéb kreatywny,

TRESCI PROGRAMOWE

., Liczba
Forma zajeé¢ — wyktad godzin
Wprowadzenie. Struktura systemu automatyki.
Wyl . L g 2
Charakterystyka i parametry czujnikbw pomiarowych.
Przyktadowe czujniki i przetworniki pomiarowe: teaemptury, przesuecia i
Wy2,Wy3 | .7 . o . . 4
sity, cisnienia i poziomu, przeptywu i ikai, parametry fizykochemiczne
Przetworniki pomiarowe, separacyjne, analogowoawé
Wy4 Urzadzenia wykonawcze: przekaiki, styczniki, silniki i stowniki, 2
przeksztatniki cestotliwosci, sterowniki mocy.
Wy5 Budowa, dziatanie i programowanie sterownikéw PLC 2
W Budowa, dziatanie i programowanie regulatoréw wighcyjnych. Dobor
y6 2
nastaw
Wy7 Komunikacja obiektowa — typy, media, interfejaybitra: 2
Wy8 Wybrane protokoty transmisji — Modbus, Profipirterbus, Ethernet 2
Wy9 Wybrane panele operatorskie 2
Wy10 Charakterystyka i przyktady systeméw SCADA. 2
Suma godzin 20
Forma zajeé¢ — laboratorium Liczba
Godzin
Lal Wprowadzenie. Przemystowe czujniki, przetworpimiarowe oraz usdzenia 4
wykonawcze.
La2 Mikroprocesorowe regulatory PID 4
La3 Sterowniki swobodnie programowalne 4
La4 Regulatory wielofunkcyjne i dobér nastaw regulatord 4
La5 Realizacja i uruchomienie wybranej sieci przsiowej 4
Suma godzin 20

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojetd

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Praca wiasna — przygotowaniedadczen laboratoryjnych, opracowanie sprawoida
N4. Praca wtasna — samodzielne studia i przygoteaadm kolokwium

N5. Konsultacje




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Ocery (F — formupca (w trakcie

semestru), P — podsumowcia Numer efektu ksztatcenial Sposob oceny ogniccia

efektu ksztalcenia

(na koniec semestru)
F1 PEK_UO1 + PEK_U05 Sprawozdania awiczeh
- - laboratoryjnych

F2 PEK W01 +~ PEK_WO04 Kolokwium pisemne z wyktadu

P = 0,5*F1 + 0,5*F2 pod warunkieme F1>=3.0 i F2>=3.0

LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Czemplik A.,Prezentacje do wykladu i opigwiczei na stronie www

[2] Jabtaiski A. i inni: Automatyka przemystowez.ll., Wyd. PWrWroctaw 1986

[3] Klimesz J.,Solnik W.Urzgdzeniaautomatyki€wiczenia laboratoryjneWyd.PWr.,Wroctaw 1991
[4] Kwashiewski J,: Programowalne sterowniki przemystowe w systemarbwania Krakow 1999
[5] Kwasniewski J. :Przetworniki pomiarowe. Wyd. AGH Krak@®94

[6] Solnik W., Zajda Z.,Sieci przemystowe Profibus DP i MPI w automajfyeoctaw 2010

[7] Trybus L.:Regulatory wielofunkcyjn@NT, Warszawa 1992

[8] Zajda Z.,Zebrowski L.:Urzgdzenia i uktady automatyRiVyd. Pwr., Wroctaw 1993
Dokumentacje firmowe wybranych udzen.

LITERATURA UZUPELNIAJ ACA:

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

[2] Busch P. : Elementare Regelungstechnik, Vogeii®erlag 2002

[3] Kasprzyk J.: Programowanie sterownikow przemoysich, WNT Warszawa 2006
[4] Kriesel W., Heimbold T., Telschow D.,: Bustechogien fur die Automation, Huthig Verlag
Heidelberg 2000

[5] Lewis R.W.: Programming industrial control sssts using IEC 1131-3, IEE London 1995
[6] Park J., Mackay S., Wright E. : Practical D&ammunications for Instrumentation and Control,
Elsevier 2003

[7] Parr E.A. : Programmable Controllers, ElseA803
[8] Czasopisma: Pomiary Automatyka Kontrola, Pomiafutomatyka i Robotyka, Contrp
Engineering(Polska).

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

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

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Systemy automatyki przemystowej
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt | efektu do efektéw ksztalcenial r7ed- Tresci narzdzia
ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku l?niotu programowe | dydakty-
studiéw i specjalni cznego
PEK_W01 S2AUN_WO03 C1 Wyl+Wy4 12,4
PEK_W02 S2AUN_WO03 C2 Wy5+Wy6 12,4
PEK_WO03 S2AUN_WO03 C3 Wy7+Wy8 12,4
PEK_W04 S2AUN_WO03 C3 Wy9+Wy10 12,4
PEK_UO1 S2AUN_U14 C4 Lal 1,2,3
PEK_UO02 S2AUN_U14 C5 La3 1,2,3




PEK_U03 S2AUN_U14 C6 La2,La4 1,2,3
PEK_U04 S2AUN_U14 c7 La5 1,2,3
PEK_UO05 S2AUN_U14 C1+C7 Lal+La5 1,2,3
PEK_KO1 S2AUN_KO1 C1+C3| Wyl:Wyl0 1,2,3




Zat. nr 4 do ZW 33/2012

Wydziat Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w ¢zyku polskim:Diagnostyka procesow
Nazwa w ¢zyku angielskimfault diagnosis of industrial processes
Kierunek studiéwAutomatyka i robotyka
Stopier studidéw i formail stopien, niestacjonarna
Rodzaj przedmiotu: Bowigzkowy
Kod przedmiotu:ARKS102
Grupa kurs6wTAK

Wyktad | Cwiczenia| Laboratorium Projekf  Seminarium
Liczba godzin zaj¢ zorganizowanych 10 20
w Uczelni (ZzZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 90
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie Zaliczenie na
na ocere ocerg
Liczba punktow ECTS 6 0
Liczba punktow odpowiadaga zagciom 0 3
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadapa 1 2
zajeciom wymagajcym bezpéredniego
kontaktu (BK)

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

CELE PRZEDMIOTU

C1.Nabycie wiedzy o rinego rodzaju pod&iach do diagnostyki

C2. Nabycie umiefnaosci dobierania kamery i jej ustawi€lo diagnozowanego procesu

C3. Nabycie wiedzy z zakresu metod wykrywania ofdeki defektéw, bazagych na
progowaniu

C4. Nabycie wiedzy z zakresu metod wykrywania kide i defektéw, bazuarych na
konturowaniu

C5. Nabycie wiedzy z zakresu stosowania metod poolepnia decyzji w diagnostyce

C6 Nabycie wiedzy o klasycznych metodach monit@moa jakdci produkcji za pomagckart
kontrolnych

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

osoba, ktora zaliczyta kurs, ma rgmtjgce kompetencije:

Z zakresu wiedzy:
PEK W01 - jest w stanie wymignipodstawowe metody wyoghniania obiektow i defektéw na
obrazach

PEK_WO02 — zna podstawowe bloki funkcjonalne apliikéa przetwarzania obrazéw przemystowych
PEK W03 — jest w stanie oB§jai¢ dziatanie klasycznych metod progowania i kontunowaa

1



PEK_WO04 — ma wiedgzo podstawowych kartach kontrolnych
PEK W04 - zna zasady dziatania metod podejmowdatszji w diagnostyce

Z zakresu umiejnosci:

PEK _UO1 — potrafi dobtakamee i jej ustawienia do danego zadania diagnostyki
PEK UO02 — umie dobtekart kontrolrg do danego procesu

PEK_UO3 — potrafi dobtametod podejmowania decyzji

z zakresu kompetenciji spotecznych:

PEK_KO01 — ma&wiadoma¢ znaczenia jakii produkcji dla firmy i spoteczestwa

PEK K02 - rozumie konieczéd® samoksztalcenia oraz rozwijania zddkiodo samodzielneg
stosowania posiadanej wiedzy i unatepsci,

(@)

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé - wyktad ;:;:;
Wyl Organizacja_zajé, Wyrpagania [ prz_egd zast,osomkart kontrolnych i 5
przetwarzania obrazow w przeslg/i przetworstwiezywnosci
Wy2 Dobér kamery, jej ustawiel metody przetwarzania do danego procesu 2
Wy3 Znajdowanie obiektow i defektow 2
Wy4 Przyktady zastosowa 2
Wy5 Karty kontrolne i ich wspotpraca z systemem wizyn 2
Suma godzin 10
Forma zaje¢ - projekt Liczba
Godzin
Labl Zapoznanie giz typami kamer i doborem ich parametrow 4
Lab2 Wykrywanie defektéw za pomgsegmentacji i konturowania 4
Lab3 Wybor cech i klasyfikacja defektéw — dobor klaswfira 4
Lab4 Wykrywanie zmian jakéci — karty kontrolne dla warfai srednigj 4
Lab5 Wykrywanie zmian jakéci — karty kontrolne dla wariancji 4
Suma godzin 20
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
2. Projekt
3. Konsultacje
4. Praca wiasna — opracowanie projektu
5. Praca wlasna — samodzielne studia

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

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

Sposéb oceny agjniecia
efektu ksztatcenia

Odpowiedzi ustne z pytan
PEK_WO01+ PEK_WO04 zadawanych w trakcie wyktadu,

F1 PEK_KO1+ PEK_KO02 obserwacje z etapéw wykonywani
- - projektu,
F2 PEK U01+ PEK UO03 pisemne sprawozdanie z projekty
P =0,3*F1 + 0,7*F2 F1>2 F2>2




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJ ACA

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Pod red. E. Rafajfowicza, W. Rafajtowicza, Atgtmy przetwarzania obrazow i wgtdo
pracy z~bibliotek OpenCV. Oficyna Wydawnicza Politechniki WroctawegkiwWroctaw 2006
(ksigzka dosgpna bezptatnie na portalu Dolnoslaskiej Bibliot€kifrowej).

[2] Thompson J.~R., Koronacki J., Statystyczmeewtvanie procesem. Metoda Deminga
etapowej optymalizacji jakkoi. Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszaw®419
LITERATURA UZUPEENIAJ ACA:

[1] Hryniewicz O., Wspoiczesne metody statystyczne

w~sterowaniu jakécia. IBS PAN, Warszawa 1996.

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

Prof. dr hab. inz. Ewaryst Rafajtowicz, 71 320 57 8waryst.rafajlowicz@pwr.wroc.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Diagnostyka procesow przemystowych
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU
Automatyka i Robotyka, Specjalnég¢ ASU

Odniesienie przedmiotowego Cele Numer
Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia rzed- Tresci narzdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku pr2 programowe| dydakty-
studiéw i specjalnei miotu cznego
PEK_WO01, PEK_WO02, i Wyl - Wy5,
PEK_WO03, PEK_WO04, S2ASU_WO07 C1-C6 1,35
PEK_U01-PEK_U03, S2ASU_U08 C1-C6| Labl - Lab5 2,4




