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Wymagania wstepne

Zna i rozumie na poziomie zaawansowanym teorie obwodow pradu przemiennego i statego (w tym
elektrotechnike tréjfazowg). Zna i rozumie w stopniu zaawansowanym teorie i metody zasad dziatania
podstawowych urzgdzen elektronicznych, podzespotéw analogowych i cyfrowych, wybranych uktadow i
uktadow elektronicznych, zna i rozumie w stopniu zaawansowanym podstawowe kryteria syntezy i metod
strojenia sterownikéw, narzedzi oraz techniki automatycznego doboru nastaw regulatorow i identyfikaciji
obiektéw sterujgcych.

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentéw z metodami programowania, symulacji i analizy uktadéw sterowania w wybranych
systemach operacyjnych i Srodowiskach programistycznych. Nauczenie metod konfiguracji oraz
podstawowych funkcji i mozliwo$ci systemu i Srodowiska programistycznego.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

W zakresie wiedzy:
Zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych systeméw



automatyki i robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych, jednostek obliczeniowych oraz
elementdw i urzadzen pomiarowo-kontrolnych [K1_W20 (P6S_WG)].

Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i robotyki
[K1_W21 (P6S_WG)].

Zna i rozumie fundamentalne dylematy wspotczesnej cywilizacji powigzane z rozwojem automatyki i
robotyki [K1_W28 (P6S_WK)].

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi zaplanowa¢, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw automatyki i
robotyki [K1_U10 (P6S_UW)].

Potrafi dobraé rodzaj i parametry uktadu pomiarowego, jednostki sterujgcej oraz modutdéw peryferyjnych i
komunikacyjnych dla wybranego zastosowania oraz dokonac ich integracji w postaci wynikowego systemu
pomiarowo-sterujgcego [K1_U22 (P6S_UW)].

Potrafi opracowac rozwigzanie prostego zadania inzynierskiego oraz zaimplementowac, przetestowac i
uruchomié¢ go w wybranym srodowisku programistycznym na komputerze klasy PC dla wybranych
systemoéw operacyjnych [K1_U26 (P6S_UW)].

W zakresie kompetencji spotecznych:

Posiada swiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, w tym
jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje; jest gotéw do
dbatosci o dorobek i tradycje zawodu [K1_K2 (P6S_KR)].

Posiada swiadomos¢ konieczno$ci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami sSrodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
moga funkcjonowac; jest gotow do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych,
poszanowania réznorodnosci poglgdow i kultur [K1_K5 (P6S_KR)].

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

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wiedza zdobyta na wyktadzie jest weryfikowana podczas kolokwium przeprowadzonego na ostatnim
wyktadzie. Studenci bedg mieli dostep do listy zagadnieh obowigzujgcych na kolokwium. Umiejetnosci
zdobyte w ramach laboratorium weryfikowane sg na biezgco podczas zajec.

Tre$ci programowe

1. Narzedzia i Srodowiska programistyczne dla jezyka Python.

. Numeryczne modelowanie opoznienia.

. Modelowanie opdznienia podczas linearyzacji modelu.

. Modelowanie numeryczne systemu pierwszego i drugiego rzedu.
. Struktury sterujgce 2DOF.

. Struktury sterowania z predyktorem Smitha.

. Struktury sterowania z IMC (Internal Model Control).

. Budowa, zasada dziatania i zastosowania filtra Kalmana.
Struktury kontroli MPC (Model Predictive Control).

. Sztuczne sieci neuronowe jako regulator.

. Dyskretyzacja modeli.

. Wybrane metody catkowania numerycznego.

. Wptyw opdznien na torze gtbwnym i pomiarowym uktadu sterowania.
. Podstawowe funkcje biblioteki opencv (computer vision).

. Linux + Python: procedura dostepu do portu szeregowego.

. Detektor Viola-Jones.

. Obliczenia réwnolegte oraz obliczenia oparte na GPU.
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Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

Zastosowane metody szkoleniowe:

- wykfad z prezentacjg multimedialng (zawierajgca: rysunki, fotografie, animacje, dzwiek, filmy) uzupetniong
przyktadami podanymi na tablicy



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

- prezentacja nowego tematu poprzedzona przypomnieniem powigzanych tresci znanych studentom z
innych przedmiotow

laboratoria:

- praca w zespotach

- eksperymenty obliczeniowe i wykonanie zadah podanych przez prowadzgcego.

Literatura

Podstawowa

1. Internetowe tutoriale jezyka Python 3.x

2. Dokumentacja paczek jezyka Python

3. Dokumentacja biblioteki opencv

Uzupetniajgca

1. Automatyzacja nudnych zadan z Pythonem, A. Sweigart

2. Python: wprowadzenie, M. Lutz, Helion, wydanie jak najnowsze
3. Python dla kazdego. Podstawy programowania, M. Dawson

4. Control system design guide, G. Ellis, Elsevier 2004

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 120 5,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 60 2,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




