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Nazwa przedmiotu
Systemy zrobotyzowane i przemyst 4.0 [S2AiR2-RiSA>P02-SZiP]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Automatyka i robotyka 1/2

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

Roboty i systemy autonomiczne ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
15 30 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Jarostaw Warczynski
jaroslaw.warczynski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien znac i rozumieé w pogtebionym stopniu wybrane dziaty
matematyki; ma poszerzong i pogtebiong wiedze niezbedng do formutowania i rozwigzywania ztozonych
zadan z zakresu teorii sterowania, optymalizacji, modelowania, identyfikacji i przetwarzania sygnatéw;
[K2_WO01 (P7S_WG)] mie€ specjalistyczng wiedze w zakresie systemow zdalnych, rozproszonych,
systemoéw czasu rzeczywistego oraz technik sieciowych; [K2_WO03 (P7S_WG)]

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest poznanie zasad komunikacji aplikacji Przemystu 4.0, standardow tej komunikacji
oraz zassad, opartej na inteligencji maszynowej, wspoétpracy robotow i ludzi.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
rozumie metodyke projektowania specjalizowanych analogowych i cyfrowych systemow
elektronicznych;

Umiejetnosci:



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;

potrafi zaprojektowac i zrealizowac ztozone urzadzenie, obiekt lub system uwzgledniajgc aspekty
pozatechniczne;

Kompetencje spoteczne:
rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie - podnoszenia kompetenciji 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 ksztatcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:

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

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym z wykfadu

ii. ocene wiedzy i umiejetnosci na podstawie indywidualnego omowienia wynikow z egzaminu
pisemnego (dodatkowe pytania kontrolne),

b) w zakresie laboratoriéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:
i. ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych éwiczen oraz ocene umiejetnosci zwigzanych z
realizacjg éwiczen laboratoryjnych (dany cykl ¢wiczenh laboratoryjnych poprzedza sprawdzian czyli tzw.
wejsciowka) ,

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

iii. ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg efektow ksztatcenia poprzez dwa pisemne
kolokwia.

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

i. omdéwienia dodatkowych aspektow zagadnienia,

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

iii. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

iv. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu
dydaktycznego.

Tresci programowe

Przemyst 4.0 - definicje i pojecia, filary przemystu 4.0. Komunikacja w inteligentnej fabryce - DDE, OPC,
WWW. Standardy wymiany danych: protokét HTTP, SOAP, standard OPC classic i UA. Jezyk znakowania
XML. Roboty kooperacyjne - Coboty. Zasady koperacji robota z cztowiekiem. Sztuczna inteligencja w
rozpoznawaniu intencji cztowieka. Prawdopodobienstwo a posteriori - wnioskowanie bayesowskie, sieci
bayesowskie. Ukryte modele Markowa. Sterowanie inteligentne cobota.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

Metody dydaktyczne:
1. Wyktad: prezentacja tradycyjna ilustrowana licznymi przyktadami.
2. Cwiczenia laboratoryjne: omowienie ¢wiczen oraz wspolna realizacja zadan laboratoryjnych.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 1,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




