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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Metody inteligencji maszynowej w automatyce 1010332211010335072
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka ogélnoakademicki 1/1

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 30  Cwiczenia: -  Laboratoria: 30  Projekty/seminaria: - S
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

inny ogélnouczelniany
Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 5 100%
nauki techniczne 5 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

prof. dr hab. inz. Krzysztof Zawirski
email: krzysztof.zawirski@put.poznan.pl
tel. 061 665 2386

Elektryczny

ul. Piotrowo 3A, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. K_W02: Ma uporzadkowang i rozszerzong wiedzg w zakresie metod analizy i projektowania
1 Wiedza: systemow sterowania.

K_WO04: Ma uporzadkowang wiedze w zakresie specjalizowanych systemow
mikroprocesorowych przeznaczonych do uktadéw sterowania i uktadéw kontrolno-

pomiarowych.
L. . . | K_UO01: Potrafi krytycznie korzysta¢ z informaciji literaturowych, baz danych i innych zrédet;
2 Umiejetnosci: | posiada umiejetnosci samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencii
zawodowych.

K_UO03: Potrafi opracowac¢ szczegotowg dokumentacje, dokonaé analizy i przedstawic
prezentacje wynikéw dotyczaca realizacji zadan projektowo-badawczych.

3 Kompetencje | K_K01: Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia
spoteczne kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowa¢ i organizowaé proces
uczenia sie innych oséb.

Cel przedmiotu:

-Poznanie niekonwencjonalnych metod sterowania wykorzystujgcych sztuczne sieci neuronowe i logike rozmytg oraz ich
stosowania dla realizacji wybranych zadan automatyki.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie metod sztucznej inteligenciji i ich zastosowania w systemach automatyki i robotyki. -
[K_Wo05]

2. Ma rozszerzong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systeméw liniowych i nieliniowych. - [K_WO08]

Umiejetnosci:

1. Potrafi wyznacza¢ modele ztozonych systeméw i procesow, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania
uktadow automatyki i robotyki. - [K_U04]

2. Potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki oraz zaplanowac¢ i przeprowadzi¢
weryfikacje eksperymentalng. - [K_U13]

3. Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego zadania pomiarowego i obliczeniowo-sterujgcego oraz
zaimplementowac, przetestowac i uruchomic¢ go w wybranym srodowisku programistycznym na platformie mikroprocesorowe;.
- [K_U08]

4. Potrafi analizowac¢ i interpretowaé projektowg dokumentacje techniczng oraz wykorzystywac literature naukowa zwigzang z
danym problemem, a takze dostrzega¢ mozliwo$¢ wykorzystania nowych technik i technologii. - [K_U10]

Kompetencje spoteczne:
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1. Posiada $wiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z
dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy mogg funkcjonowac. - [K_KO04]

2. Potrafi myslec¢ i dziata¢ w sposéb kreatywny i przedsiebiorczy. - [K_KO05]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

-Wyktad: egzamin, ktéry sktad sie z testu, odpowiedzi pisemnej na zadane zagadnienia oraz rozmowy (opcjonalna) na
wybrane zagadnienie lub wyjasnienie odpowiedzi pisemnych.

Cwiczenia laboratoryjne: obecno$é na zajeciach i wykonanie éwiczen lab. w grupach oraz ztozenia pisemnych sprawozdan.

Tresci programowe

-Wyktad. Biologiczne podstawy cybernetyki. Metody inteligencji obliczeniowej (sztucznej inteligencji). Podstawy
matematyczne zbioréw rozmytych. Zasady logiki rozmytej, relacje rozmyte, zmienne lingwistyczne, wnioskowanie przyblizone,
reprezentacja zbioru regut. Procesy rozmywania i wyostrzania. Zastosowanie logiki rozmytej do modelowania procesow
nieliniowych. Projektowanie regulatora rozmytego. Regulatory Takagi-Sugeno-Kanga (TSK). Regulatory z adaptacjg rozmyta.
Przyktady zastosowan uktadéw logiki rozmytej w uktadach sterowania: odporny regulator Pl, samostrojenie regulatora typu
PID.

Biologiczne sieci nheuronowe. Modele neuronu i metody ich uczenia. Sztuczne sieci neuronowe. Gradientowe i heurystyczne
metody uczenia sieci neuronowych. Zakres zastosowan sieci neuronowych. Realizacja sieci neuronowych. Przykiady
zastosowan sieci neuronowych w uktadach sterowania: identyfikacja modelu tarcia, adaptacyjny regulator predkosci.

Ztozone metody sztucznej inteligencji: neuronowe uktady rozmyte, uktady rozmyte z optymalizacjg genetyczna.

Aktualizacja 2017: Zbiory rozmyte typu 2, sieci neuronowe radialne, sieci neuronowe rekurencyjne, sieci SVM (Support
Vector Machine), neuronowy adaptacyjny regulator predkosci uczony ?on-line?.

Zastosowane metody ksztafcenia:
- wyktad z prezentacjg multimedialng uzupetniany objasnieniami podawanymi na tablicy,
- uwzglednienie aktywnosci studentéw w czasie zaje¢ przy wystawianiu oceny koncowe;.

Cwiczenia laboratoryjne. Wykonywane przez studentéw éwiczenia, z wykorzystaniem specjalistycznych i symulacyjnych
programéw komputerowych, obejmujg zagadnienia projektowania, strojenia i testowania rozmytych systemoéw sterowania
oraz zagadnienia wyboru struktury, uczenia i testowania neuronowych systemow sterowania.

Literatura podstawowa:

1. Drainkov D., Hellendoorn H., Reinfrank M., An Introduction to Fuzzy Control, Springer_Vrlag , Berlin, 1993.

2. Yager R.R., Fielev D.P., Podstawy modelowania i sterowania rozmytego, WNT, Warszawa 1995.

3. Osowski S., Sieci neuronowe do przetwarzania informacji, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa,
2006.

Literatura uzupetniajaca:

1. Rutkowska D., Pilinski M., Rutkowski L. - Sieci neuronowe, algorytmy genetyczne i systemy rozmyte, Warszawa - £6dz,
PWN, 1997 .

2. Rutkowska D. , Inteligentne systemy obliczeniowe. Algorytmy genetyczne i sieci neuronowe w systemach rozmytych.
Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa 1997.

3. Rutkowski L., Metody i techniki sztucznej inteligencji, PWN, Warszawa 2005.
4. Drainkov D., Hellendoorn H., Reinfrank M., Wprowadzenie do sterowania rozmytego, WNT, Warszawal1996 (ttumaczenie).

5. Jakubowski M. , Nowakowski K., Rozmyty regulator predkosci obrotowej odporny na zmiany bezwtadnosc, Poznan
University of Technology Academic Journals, Electrical Engineering. - 2014, Issue 80, s. 19-26

6. Pajchrowski T., Zawirski K., Nowopolski K., Neural Speed Controller Trained On-Line by Means of Modified RPROP
Algorithm, IEEE Transactions on Industrial Informatics, Volume:11 , Issue: 2 , April 2015, p. 560 ? 568, ISSN 1551-3203

7. Pajchrowski T., Zawirski K., Nowopolski K., Application of Adaptive Neural Controller for Drive with Elastic Shaft and
Variable Moment of Inertia, 17th Conference on Power Electronics and Applications, EPE?15-ECCE Europe, Geneva,
Switzerland, 8-10 September, 2015, ISBN: 9789075815238 and CFP15850-USB

8. Niewiara L., Zawirski K.: Auto-tuning of PID controllers based on fuzzy logic. Computer Application in Electrical Engineering
ed. by R Nawrowski, Poznan University of Technology, Vol. 11, 2013, ISBN 978-83-7775-322-4, ISNN 1508-4248, s. 230 -
240

9. Jakubowski M. , Nowakowski K., Rozmyty regulator predkosci obrotowej odporny na zmiany bezwtadnosc, Poznan
University of Technology Academic Journals, Electrical Engineering. - 2014, Issue 80, s. 19-26

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
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1. Udziat w wyktadch 30
2. Udziat w ¢wiczeniach laboratoryjnych 30
3. Przygotowanie do ¢wiczen 20
4. Opracowanie sprawozdan 15
5. Przygotowanie do egzaminu 20
6. Egzamin 10
Obciazenie praca studenta
forma aktywnosci godzin ECTS
tgczny naktad pracy 125 5
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 50 3
Zajecia o charakterze praktycznym 30 2
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