POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Wirtualne prototypowanie w automatyzacji procesow [N2AiR1-ISA>WPwAP]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr

Automatyka i robotyka 1/1

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

Inteligentne systemy automatyki ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢

niestacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne (np. online)
20 20 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

4,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr hab. inz. Konrad Urbanski
konrad.urbanski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ wiedze z automatyki i robotyki odpowiadajgcej 6
poziomowi Polskiej Ramy Kwalifikacji, w szczegdlnosci wiedze z zakresu podstaw automatyki, teorii
liniowych systemdéw dynamicznych oraz umiejetnosé programowania. Powinien rowniez rozumiec¢
koniecznos$¢ poszerzania swoich kompetenciji i by¢ gotowy do podjecia wspotpracy w zespole.

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentow z roznymi srodowiskami programistycznymi stuzgcymi do modelowania i symulacji
obiektow dynamicznych w kontek$cie szybkiego prototypowania systemow sterowania. Przedstawienie
podstawowych funkcji i mozliwosci wybranych srodowisk programowania. Prezentacja sposobdéw uzycia
we wtasnych programach réznych metod modelowania obiektéw. Zapoznanie z wybranymi sposobami
optymalizacji czasu symulacji oraz metod doboru parametréw.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza
ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systeméw; ma wiedze o
trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i robotyki i



pokrewnych dyscyplin naukowych

Umiejetnosci

potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki i robotyki oraz
zaplanowac i przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng; potrafi krytycznie oceni¢ i dobra¢ odpowiednie
metody i narzedzia do rozwigzania zadania z zakresu automatyki i robotyki; potrafi wykorzysta¢ narzedzia
nowatorskie i niekonwencjonalne z zakresu automatyki i robotyki;

Kompetencje spoteczne

rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie innych oséb;

Metody weryfikacji efektéw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Whykfad: kolokwium w potowie semestru oraz na koniec semestru

Laboratorium: biezgce sprawdzanie umiejetnosci w ramach realizowanych zadan z zakresu tworzenia
modeli obiektow i struktur sterowania oraz umiejetnosci doboru parametréw obiektu w funkcji kryterium
jakosci

TreSci programowe

Funkcje obliczeniowe i analizy wynikow srodowiska Matlab oraz wybranych modutéw jezyka Python
Wybrane sposoby skracania czasu symulacji w srodowisku Matlab

Narzedzia optymalizacyjne w Matlabie i w wybranych modutach jezyka Python

Wykorzystanie specjalizowanych bibliotek w Matlabie

Realizacja obliczen sztucznych sieci neuronowych w réznych srodowiskach, przenoszenie struktur SSN,
sieci ptytkie i gtebokie

Podstawowe operacje oraz paczki jezyka Python w modelowaniu i symulacji

Izolowane srodowisko virtualenv/virtualenvwraper dla jezyka Python

Metody dydaktyczne

-wykfad z prezentacjg multimedialng (w tym: rysunki, zdjecia, animacje, dzwiek, filmy) uzupetniany
przyktadami podawanymi na tablicy

-wyktad prowadzony w sposob interaktywny z formutowaniem pytan do grupy studentéw

-przedstawianie nowego tematu poprzedzone przypomnieniem tresci powigzanych, znanych studentom z
innych przedmiotow

laboratoria:
-praca w zespotfach
-eksperymenty obliczeniowe

Literatura

Podstawowa

1. Internetowe tutoriale i baza wiedzy firmowane przez MathWorks ®

2. Modelowanie i symulacja uktadow i procesow dynamicznych, Stanistaw Osowski, Warszawa 2007
3. Cwiczenia z automatyki w Matlabie i Simulinku, Jerzy Brzézka, Wydawnictwo EDU-MIKOM, Warszawa
1997

4. Internetowe tutoriale dla aktualnej wersji jezyka Python 3.x

5. Dokumentacja (internet) wybranych modutéw jezyka Python dla wersji 3.x

Uzupetniajgca

1. Modelowanie matematyczne systemow, J. Gutenbaum, Wyd. 3 rozsz. i popr. Warszawa: Exit 2003
2. Jezyk ANSI C, Kernighan B.W., Ritchie D.M., WNT, Warszawa, 2004

3. MATLAB The Language of Technical Computing, The Math Works, Inc., (wydanie od 2008r.)

4. Automatyzacja nudnych zadan z Pythonem, A. Sweigart, wydanie jak najnowsze

5. Python: wprowadzenie, M. Lutz, Helion, wydanie jak najnowsze

6. Python dla kazdego. Podstawy programowania, M. Dawson, wydanie jak najnowsze



Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 40 1,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 60 2,50

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




