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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu analizy
matematycznej oraz probabilistyki i statystyki. W szczegdlnosci w zakresie wykorzystania rachunku
rézniczkowego oraz podstawowych poje¢ rachunku prawdopodobienstwa. Ponadto przydatna jest wiedza z
podstaw informatyki oraz programowania strukturalnego i obiektowego. W szczegdlno$ci w zakresie
algorytmicznego opisu problemoéw oraz budowy struktur danych wymaganych do modelowania uktadéw
sterowania. Z zagadnien kierunkowych potrzebna jest wiedza z podstaw automatyki, podstaw robotyki oraz
teorii sterowania. W szczegdlnosci z zakresu regulacji automatycznej oraz modelowania dynamiki obiektéw
sterowania.

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest rozszerzenie wiedzy z zakresu teorii sterowania oraz jej aplikacji w zakresie
robotyki. Studenci zostang zapoznani z modelowaniem systeméw o zdarzeniach dyskretnych oraz
metodami teorii sterowania uktadow ciggtych stosowanych w robotyce.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza:



. ma szczego6towg wiedze z zakresu modelowania i analizy systeméw o zdarzeniach dyskretnych
. ma wiedze z zakresu modelowania i analizy systemdéw z wykorzystaniem sieci Petriego

. ma wiedze z zakresu metod teorii sterowania w robotyce

. ma podstawowg wiedze dotyczgca wykorzystania metod sztucznej inteligencji w sterowaniu

A OWN -

Umiejetnosci:

1. ma umiejetnos¢ modelowania systemow o zdarzeniach dyskretnych

2. ma umiejetnos¢ uzycia sieci Petriego do modelowania zrobotyzowanych procesow przemystowych
3. ma umiejetnos¢ stosowania metod teorii sterowania w robotyce w szczegodlnosci w systemach
autonomicznych

4. ma umiejetnos¢ wykorzystania podstawowych metod uczenia maszynowego do sterowania
systemami autonomicznymi

Kompetencje spoteczne:
1. rozumie, potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie
2. posiada gotowos¢ do pracy w zespole i rozumie odpowiedzialnos¢ za wspdlnie realizowane zadania

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

A) W zakresie wyktadoéw weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia odbywa sie poprzez
przeprowadzenie egzaminu ustnego. Pytania sg losowane z bazy pytan utworzonej z zagadnien
wprowadzonych podczas wyktadu. Kazdy student otrzymuje 2 pytania na podstawie, ktorych nastepuje
ocena przyswojonego materiatu. Pytania oceniane sg tgcznie i w zaleznosci od kompletnosci odpowiedzi
udzielonej na kazde z nich wystawiana jest ocena korncowa.

B) W zakresie projektu, grupa studentéw przygotowuje dwa projekty, kazde z zadan jest osobno
oceniane. Pierwszy z projektéw dotyczy zagadnien zwigzanych z modelowaniem systemow o
zdarzeniach dyskretnych. Drugi projekt dotyczy zastosowania metod teorii sterowania ciggtego w
robotyce. Ocena ustalana jest na podstawie biezgcych postepdw w projekcie, wprowadzenie kazdej
kolejnej funkcjonalnosci wyznaczonej dla danego projektu skutkuje uzyskaniem wyzszej oceny.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

- Wprowadzenie do systeméw o zdarzeniach dyskretnych

- Jezyki i automaty w opisie systemdw o zdarzeniach dyskretnych

- Operacje na automatach

- Automat skonczony

- Analiza systemdw ze zdarzeniami dyskretnymi

- Sieci Petriego - wprowadzenie

- Sieci Petriego - analiza

- Zastosowanie klasycznej teorii sterowania w robotyce

- Regulacja liniowo-kwadratowa

- Sterowanie predykcyjne

- Sterowanie odporne

- Uczenie maszynowe w sterowaniu

- Studium przypadkéw dla metod sterowania w robotyce

Program projektu sktada sie dwéch zadan:

-- przygotowanie oprogramowania modelujgcego wybrany system o zdarzeniach dyskretnych.
-- przygotowanie oprogramowania demonstrujgcego zastosowania metod teorii sterowania ciggtego w
robotyce

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

A) Wyktad: prezentacje multimedialne (slajdy) ilustrowane przyktadami analizowanymi na tablicy oraz
fragmentami kodu programu realizujgcymi wybrane tresci opisane podczas wyktadu
B) Projekt: omowienie zadan projektowych oraz wymogéw dotyczgcych zaawansowania projektu dla



kazdej z progow ocen. Projekt jest wykonywany jako zadanie programistyczne. Cotygodniowe
konsultacje projektowe, na ktérych studenci otrzymujg wsparcie prowadzgcego pozwalajgce na
kontynuacje prac w projekcie oraz oceniany jest postep prac.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 40 1,50
laboratoryjnych/¢éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




