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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Systemy wieloagentowe 1010535121010551616
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogélnoakademicki 1/2

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

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 12 Cwiczenia: -  Laboratoria: 12 Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

kierunkowy z danego kierunku

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 100 3%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Wojciech Kowalczyk

email: Wojciech.Kowalczyk@put.poznan.pl
tel. 61 6652043

Katedra Sterowania i Inzynierii Systeméw PP
ul. Piotrowo 3A, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu
1 Wiedza: automatyki, robotyki i informatyki.

L. . . | Powinien posiada¢ umiejetno$¢ programowania w jezyku wysokiego poziomu i rozumienia

2 Umiejetnosci: | kodu zrédtowego utworzonego przez innego programiste a takze umiejetnosé pozyskiwania
informacji ze wskazanych zrédet. Powinien znaé metody modelowania robotéw mobilnych oraz
zagadnienia zwigzane ze sterowaniem takim robotem. Powinien posiada¢ podstawowg wiedze
z zakresu sensoryki. Powinien réwniez rozumie¢ konieczno$¢ poszerzania swoich kompetencji
/ mieé gotowos$é do podjecia wspotpracy w ramach zespotu.

3 Kompetencje | Ponadto w zakresie kompetenciji spotecznych student musi posiadac takie cechy jak
spoleczne uczciwos$é, odpowiedzialnos$é, wytrwatosé, ciekawos$¢ poznawcza, kreatywnos$é i kultura
osobista.

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy w dziedzinie systeméw wieloagentowych stosowanych w automatyce i
robotyce. Przeglad protokotéw komunikacji przewodowej i bezprzewodowej przydatnych z punktu widzenia systemow
wieloagentowych. Pozyskiwaniem informacji o $rodowisku zadaniowym robota mobilnego, oddziatywaniem na to $rodowisko.
Interakcja systemu wieloagentoego z cztowiekiem.

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci analizy problemu oraz projektowania i implementacji systemu
wieloagentowego.

3. Ksztaltowanie u studentéw umiejetnosci pracy w zespole na réznych etapach realizacji projektu ? od analizy
zatozen po implementacje i testy.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. ma specjalistyczng wiedze w zakresie systemow zdalnych, rozproszonych, systemoéw czasu rzeczywistego oraz technik
sieciowych, - [K_W3]

2. rozumie metodyke projektowania specjalizowanych analogowych i cyfrowych systemoéw elektronicznych, - [K_W4]
3. marozszerzong wiedze z zakresu modelowania systemoéw liniowych i nieliniowych, - [K_W5]
4. ma szczegotowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow sensorycznych, - [K_W6]

5. ma uporzgdkowang, podbudowang teoretycznie, szczegotowa wiedze w zakresie metod analizy i projektowania systemow
sterowania - [K_W?7]

Umiejetnosci:
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1. potrafi krytycznie korzysta¢ z informaciji literaturowych, baz danych i innych zrédet w jezyku polskim i obcym, - [K_U1]

2. potrafi przygotowac i przedstawi¢ w jezyku polskim i w jezyku obcym prezentacje ustna, dotyczacg szczegoétowych
zagadnien z zakresu automatyki i robotyki, - [K_U5]

3. potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki oraz zaplanowac i przeprowadzi¢
weryfikacje eksperymentalng, - [K_U9]

4. potrafi wyznacza¢ modele prostych systemow i procesow, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania
ukfadoéw automatyki i robotyki, - [K_U10]

5. potrafi zintegrowac i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane, - [K_U12]

6. potrafi dobra¢ i zintegrowac elementy specjalizowanego systemu pomiarowo-sterujgcego w tym: jednostke sterujgca, uktad
wykonawczy, ukfad pomiarowy oraz moduly peryferyjne i komunikacyjne - [K_U13]

Kompetencje spoteczne:

1. rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac¢ proces uczenia si¢ innych oséb, - [K_K1]

2. posiada swiadomosc¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sig¢ z
dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy mogg funkcjonowag, - [K_K4]

3. ma swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej oraz rozumie potrzebe formutowania i przekazywania
spoteczenstwu (w szczegolnosci poprzez srodki masowego przekazu) informaciji i opinii dotyczgcych osiggnieé¢ automatyki i
robotyki w zakresie prac badawczych i aplikacyjnych oraz innych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; - [K_K6]

4. podejmuje starania, aby przekazywac takie informacje i opinie w sposéb powszechnie zrozumialy z uzasadnieniem réznych
punktéw widzenia - [-]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Efekty ksztalcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena formujgca:

W zakresie wyktadow:

- na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczace materialu oméwionego na poprzednich wyktadach,
W zakresie laboratoriow:

- ha podstawie oceny biezacego postepu realizacji prac,

Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

1. ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym, w ramach ktérego student odpowiada na 5 pytan
wybranych z 30 udostepnionych wczesniej studentom oraz jedno pytanie wymagajgce analizy problemu. Maksymalna liczba
punktéw z egzaminu to 30, by otrzymac ocene dostateczng student musi uzyska¢ min. 15pkt.

2. omoéwienie wynikow egzaminu,

b) w zakresie laboratoriéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:
3. ocene realizacji prac oraz umiejetnosci zwigzanych z ich realizacja,

4. ocene umiejetnosci pracy w zespole,

5. ocene i ?obrone? przez studenta sprawozdania z realizacji (sprawozdanie opisuje zrealizowane prace w zakresie analizy,
projektu i implementacji oraz testy),

Uzyskiwanie punktéw dodatkowych za aktywno$¢ podczas zajeé, a szczegdlnie za:

1. omoéwienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

2. efektywnos$¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

3. umiejetnos¢ wspodtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadania szczegotowe,

4. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentdw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu dydaktycznego.

Tresci programowe
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Program wyktadu obejmuje nastepujace zagadnienia:

Podstawowe definicje: agent, techniki wieloagentowe, systemy wieloagentowe i ich cechy; kooperacyjne i egoistyczne typy
interakcji w systemach wieloagentowych; zalety rozwigzan wykorzystujgcych techniki wieloagentowe; powigzania z innymi
dziedzinami nauki i techniki; modutowos¢, skalowalnos¢, redundancja, specjalizacja, rozproszona realizacja zadan,
wspétdzielenie zasobéw/informacji; wyzwania zwigzane z zastosowaniem systemoéw wieloagentowych; przyktady aplikacji
wykorzystujgcych techniki wieloagentowe. Zagadnienia zwigzane z interakcjg systemu wieloagentowego z cztowiekiem,
ergonomia.

Robot mobilny jako agent wyposazony w ?ciato?: komunikacja przewodowa i bezprzewodowa, protokoty sieciowe, ich wady i
zalety z punktu widzenia zastosowan w systemach wieloagentowych; architektury systeméw komunikacyjnych; komunikacja
oparta na potaczeniach i bezpotgczeniowa, broadcasting; wlasciwosci réznych metod komunikacji ze wzgledu na mobilnosé,
energoszczednos¢, zasieg, wymagang przepustowosé.

Techniki sterowania stosowane w systemach wielorobotowych: metody behawioralne, metoda wirtualnej struktury, metody
Sledzenia lidera (lideréw), rozwigzania hybrydowe. Zastosowania poszczegolnych technik, ich wady i zalety. Zagadnienia
zwigzane z nieliniowosciami; ograniczenia nieholonomiczne robotéw mobilnych. Formacje robotéw ? klasyfikacja ze wzgledu
na $rodowisko pracy i zastosowane typy robotéw. Funkcja formaciji i jej wykorzystanie w sterowaniu. Ztozone formacje
wykorzystujgce techniki sledzenia lidera (lideréw, lidera wirtualnego); zagadnienie propagaciji i wzmacniania btedéw w
tancuchach robotow.

Interakcja agenta ze srodowiskiem, wtasciwosci Srodowiska z punktu widzenia agenta postrzegajgcego przez sensory i
oddziatujacego poprzez efektory. Cechy inteligentnego agenta, agent zorientowany na cel a agent reaktywny. Realizacja
ruchu robota-agenta: wykorzystanie lokalnych sztucznych funkcji potencjatéw do unikania kolizji miedzy robotami i z
przeszkodami, lokalne minima i punkty réwnowagi niestabilnej.

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie dziewieciu 2-godzinnych spotkan, odbywajacych sie w laboratorium. W ramach
czterech pierwszych spotkan studenci implementujg program 'agenta’ w 2-osobowych zespotach. Nastepnie w wiekszych
zespotach, ktore integruja powstate wczesniej programy tworzgc system wieloagentowy. W ramach laboratoriéw studenci
poznajg takie zagadnienia jak: wykorzystanie protokotéw komunikacyjnych do wymiany danych miedzy agentami,
projektowanie ramki danych. Implementacja komunikaciji w trybach unicast i multicast. Dekompozycja zadania na
funkcjonalnosci realizowane przez rézne agenty. Implementacja zaprojektowanych komponentéw systemu wieloagentowego.
Zespotowe uruchamianie systemu wieloagentowego (poszczegdlne agenty sa implementowane przez podgrupy).

Metody dydaktyczne:
1. wykiad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy.
2. zajecia projektowe: praca w zespole, warsztaty, dyskusja, wykonywanie eksperymentéw.

Literatura podstawowa:
1. M. Wooldridge, An Introduction to Multiagent Systems, Wiley and Sons 2002

Literatura uzupetniajaca:

Bilans nakladu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. udziat w zajeciach laboratoryjnych 12
2. udziat w konsultacjach zwigzanych z realizacjg procesu ksztatcenia (moga by¢ realizowane drogg | 3
elektroniczna) 12

3. napisanie programu / programow, uruchomienie i weryfikacja (czas poza zajgciami projektowymi) | 1o
4. udziat w wyktadach 12

5. zapoznanie sig ze wskazang literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = 1| 55
godz.), 120 stron

2
6. przygotowanie do egzaminu i obecnos¢ na egzaminie:
7. oméwienie wynikéw egzaminu
Obciazenie praca studenta
forma aktywnosci godzin ECTS

taczny naktad pracy 75

Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 31

Zajecia o charakterze praktycznym 24
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