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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Inteligentne systemy ze sprzezeniem wizyjnym 1010535131010559242
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogoblnoakademicki 2/3

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

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 16  Cwiczenia: -  Laboratoria: 16  Projekty/seminaria: - 4
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 %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot / wykladowca:

dr inz. Damian Cetnarowicz mgr inz. Marianna Parzych

email: damian.cetnarowicz@put.poznan.pl email: marianna.parzych@put.poznan.pl
tel. -5935 tel. -5944

Wydziat Informatyki Wydziat Informatyki

ul.Piotrowo 3, 60-965 Poznan ul.Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu
1 Wiedza: metod przetwarzania obrazéw i sekwencji wizyjnych oraz zna¢ podstawowe koncepcje
programowania wysokiego poziomu.

L. .. Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania podstawowych probleméw z zakresu

2 Umiejetnosci: | implementacji algorytméw wizyjnych oraz doboru parametréw, a takze umiejetnosé
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien réwniez by¢ gotowy do podjecia
wspotpracy w zespole.

3 Kompeten cje Ponadto powinien przejawia¢ takie cechy jak uczciwo$¢, odpowiedzialnosé, wytrwato$c,
spoteczne ciekawos¢ poznawcza, kreatywnosé, kulture osobistg, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:
1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu algorytméw wizyjnych do realizacji przemystowych systemow inspekcji wizyjne;.
2. Przekazanie studentom wiedzy dotyczacej systemow ze sprzezeniem wizyjnym, w zakresie ich projektowania i realizacji.

3. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemoéw zwigzanych z doborem odpowiednich parametréw, metod
programowania i sprzetu do realizacji systemow wizyjnych.

4. Ksztaltowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowe;.
Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

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

2. rozumie metodyke projektowania specjalizowanych analogowych i cyfrowych systemoéw elektronicznych - [K_W4]

3. zna i rozumie zasady projektowania systemoéw automatyki ze sprzezeniem wizyjnym, ma wiedze niezbedng do realizacji
systemow automatyki ze sprzezeniem wizyjnym - [-]

Umiejetnosci:

1. potrafi zintegrowa¢ i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane - [K_U12]

2. potrafi dokonac krytycznej analizy sposobu funkcjonowania systemow sterowania i systemow robotyki; posiada takze
umiejetnos¢ doboru systemow automatyki z wykorzystaniem sterownikéw programowalnych - [K_U19]

3. potrafi dokona¢ identyfikacji elementéw i uktadéw sterowania oraz sformutowa¢ specyfikacje projektowg ztozonego
systemu sterowania z uwzglednieniem aspektéw pozatechnicznych - [K_U21]

4. potrafi zaprojektowac¢ i zaprogramowac laboratoryjny system ze sprzezeniem wizyjnym - [-]
Kompetencje spoteczne:

1. posiada $wiadomos¢ odpowiedzialnos$ci za prace wiasng oraz gotowos$é podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i
ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi kierowa¢ zespotem, wyznaczaé cele i okreslaé¢
priorytety prowadzace do realizacji zadania - [K_K3]
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Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Efekty ksztatcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposaéb:

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:

na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,
b) w zakresie laboratoriéw:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan.

Ocena podsumowujgca:
a) w zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektdow ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym o charakterze problemowym; karta zawiera 10 pytan,
zdobycie 50% liczby punktow oznacza oceng pozytywna, pytania sg uszczegotowiong wersjg zagadnien udostepnianych
studentom w celu przygotowania si¢ do egzaminu,

ii. omoéwienie wynikéw egzaminu,
b) w zakresie laboratoriéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene przygotowania studenta do poszczegodlnych zajec¢ laboratoryjnych (sprawdzian "wejsciowy") oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych,

ii. ocenianie ciagte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) - premiowanie przyrostu umiejetnosci postugiwania sie
poznanymi zasadami i metodami,

iii. ocene sprawozdania przygotowywanego w trakcie zajec; ocena ta uwzglednia takze umiejetno$¢ pracy w zespole,

iv. ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych przez kolokwium zaliczeniowe na koncu
semestru.

Uzyskiwanie dodatkowych punktéw za aktywnos$¢ podczas zajeé, w szczegdlnosci za:

i. oméwienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

iii. umiejetno$¢ wspédtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegétowe w laboratorium,

iv. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

v. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw, umozliwiajgce biezgce doskonalenie procesu dydaktycznego.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Budowa systemu ze sprzezeniem wizyjnym: kamera inteligentna, programowalny modut przetwarzania obrazu,
programowalny modut sterowania; omdwienie istniejgcych rozwigzan i tendencji rozwojowych; budowa kamery inteligentne;j -
przetwornik obrazu CCD, CMOS, cyfrowa reprezentacja obrazu, procesor przetwarzania danych, program, interfejs
komunikacyjny, linie wejscia /wyjscia, obiektyw, o$wietlacz; zastosowanie kamer inteligentnych (automatyczna kontrola,
detekcja wad i brakéw, pomiary bezdotykowe, sortowanie, systemy wizyjne robotéw, odczytywanie kodéw, OCR, biometria,
sieci sensoryczne, systemy nadzoru).

2. Swiatlo i jego whasnosci, wielkosci fotometryczne: podstawowe wiadomosci z optyki geometrycznej, przetworniki obrazu,
obiektywy, filtry, czas naswietlania; podstawy widzenia maszynowego - operacje morfologiczne, detekcja krawedzi lub innych
obiektéw, poréwnanie ze wzorcem poprzez wykorzystanie intensywnosci lub wykrytych krawedzi, pomiary dtugosci, obrazy
3D, skanery 3D; skaner 3D wykorzystujacy $wiatto strukturalne - zasada dziatania, triangulacja, kalibracja, korekcja
znieksztatcen, doktadno$é pomiaru.

3. System ze sprzezeniem wizyjnym na przyktadzie produktu NI Vision Assistant: cechy systemu, instalacja, programowanie
procesu przetwarzania obrazu i sterowania, wykorzystanie NI LabVIEW VI lub jezyka C; graficzne $rodowisko programowania
NI LabVIEW - implementacja vi, akwizycja danych, aplikacje modutowe, programowanie zdarzen, typowe schematy
programéw, interfejs uzytkownika, obstuga interfejséw komunikacyjnych, funkcje wbudowane.

4. Integracja kamery inteligentnej ze sterownikiem PLC: jednostka centralna CPU, modut wejs¢ dyskretnych, modut wyjs¢
dyskretnych, modut wej$¢ analogowych, modut wyjs¢ analogowych, szybki licznik, porty komunikacyjne; protokoty i sieci
komunikacyjne - RS232, RS485, Modbus, Ethernet, Profibus, CANOpen, GSM/GPRS.

5. Jezyki programowania wedtug normy IEC61131-1, drabinkowy jezyk programowania LAD: typy danych, funkcje
przekaznikowe, liczniki, funkcje arytmetyczne, funkcje relacji, funkcje na ciggach bitéw, funkcje konwersji, funkcje sterujgce,
blok funkcyjny PID.

6. System nadzorujacy przebieg procesu technologicznego lub produkcyjnego: SCADA, rozproszone sterowanie PLC,
telemetria, interfejs HMI, logowanie danych; oméwienie wybranych systeméw SCADA; przeglad sterownikéw PLC réznych
producentéw - ABB, Allen-Bradley, Fatek, GeFanuc, Honeywell, Kinco, Mitsubishi, Moeller Electric, Omron, Panasonic,
Schneider Electric (Modicon), Siemens (Simatic), Unitronics, Vipa, LG.

7. Sterowanie silnikiem indukcyjnym poprzez sterownik PLC potgczony z falownikiem: schemat potaczen, konfiguracja
dostepnych parametréw; wykorzystanie regulatora PID do sterowania silnikiem.

8. Sterowanie temperaturg w modelowym ukfadzie rzeczywistym za pomoca sterownika PLC: konfiguracja sprzetowa i
programowa zwigzana z czujnikiem temperatury i ukladem wykonawczym; wykorzystanie regulatora PID.
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Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie 2-godzinnych éwiczen, odbywajgcych sie w laboratorium. Poszczegdine
¢wiczenia wykonywane sg przez zespoty 2/3-osobowe.

Program zaje¢ laboratoryjnych obejmuje nastepujace zagadnienia:

1. Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal: zapoznanie z budowg okna programu, konfiguracja sterownika Simatic s7-1200 i
tworzenie nowego projektu; wprowadzenie do programowania w jezyku drabinkowym LAD.

2. Typy zmiennych i bloki danych: zapoznanie z typami zmiennych obstugiwanymi przez sterownik Simatic s7-1200, zmienne
lokalne, globalne, wejscia i wyjscia sterownika, adresowanie zmiennych; tworzenie, konfiguracja i wykorzystywanie blokow
danych DB (data block).

3. Funkcje i bloki funkcyjne: zapoznanie z typami blokéw programowych obstugiwanych przez sterownik Simatic s7-1200;
bloki organizacyjne OB (organization block), bloki funkcyjne FB (function block), funkcje FC (function).

4. Dodawanie panelu operatorskiego do projektu: konfiguracja komunikacji pomiedzy sterownikiem a panelem HMI KTP600
Basic Color, programowanie ekranéw panelu.

5. Konfiguracja potaczenia Ethernet pomiedzy dwoma sterownikami: protokét PROFINET; adresowanie IP i konfiguracja
podsieci.

6. Automatyczna inspekcja wizyjna cz.1: konfiguracja sprzetowa czujnika wizyjnego Keyence 1V-500C; zapoznanie z
narzedziami inspekcji wizyjnej obstugiwanymi przez czujnik, zapoznanie z wtasciwosciami narzedzi Position, Area, Color;
implementacja testowych inspekcji wizyjnych.

7. Automatyczna inspekcja wizyjna cz.2: samodzielna implementacja ztozonej inspekcji wizyjnej; integracja panelu
operatorskiego, sterownika i czujnika wizyjnego; utrwalenie oraz integracja zdobytych umiejetnosci.

8. Badanie regulatora PID: dobor parametréw regulatora PID z wykorzystaniem algorytmu firmy Siemens.

Metody dydaktyczne:

1. Wykitad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywanie zadan,
pokaz multimedialny, demonstracja

2. Zajecia laboratoryjne: éwiczenia praktyczne, warsztaty, praca w zespole, pokaz multimedialny

Literatura podstawowa:
1. Kwasniewski J., Sterowniki SIMATIC S7-1200 w praktyce inzynierskiej, Wyd. BTC, Legionowo 2013

Literatura uzupetniajaca:

1. Bogdan Broel-Plater, Uklady wykorzystujgce sterowniki PLC. Projektowanie algorytméw sterowania, Wydawnictwo PWN
SA, Warszawa 2008

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. udziat w wyktadach 16
2. udziat w zajeciach laboratoryjnych 16
3. przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych (w tym pisanie programéw) 32
4. udziat w konsultacjach (moga by¢ realizowane drogg elektroniczng) zwigzanych z realizacjg 2
procesu ksztalcenia, w szczegdlnosci ¢wiczen laboratoryjnych 12

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

2
6. przygotowanie do egzaminu i udziat w egzaminie: 18 godz. + 2 godz.
7. oméwienie wynikow egzaminu
Obcigzenie praca studenta
forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 100
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 38
Zajecia o charakterze praktycznym 48
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