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Kierunek studiow Rok/Semestr
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Liczba godzin
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Liczba punktéw ECTS
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Wymagania wstepne

Student musi posiada¢ kompetencje inzynierskie (tzn. tytut zawodowy inzyniera) oraz kwalifikacje, {j.
wiedze, umiejetnosci i kompetencje zdefiniowane w kierunkowych efektach uczenia sie zgodnych z PRK 6
dla studiéw prowadzonych na kierunku Automatyka i robotyka na Politechnice Poznanskiej, ze
szczegolnym uwzglednieniem efektéw uczenia sie z | stopnia studiéw tego kierunku oraz zaliczone 2
semstry studiéw Il stopnia na kierunku AiR, specjalnosc¢ ISA.

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentow z inteligentnymi systemami sterowania oraz metodami
pomiarowymi w ukfadach automatyki i elektroniki przemystowej, zwtaszcza w uktadach kontrolno-
pomiarowych i sterowania napeddéw robotow i dronéw.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

K2_W2 ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod sztucznej inteligencji i ich
zastosowania w systemach automatyki i robotyki;

K2_W7 ma zaawansowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod analizy i projektowania systemow



sterowania;

K2_W12 ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu
automatyki i robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych

K2_W18 ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w zakresie specjalizowanych systemow
mikroprocesorowych przeznaczonych do uktadoéw sterowania i uktadéw kontrolno-pomiarowych;

Umiejetnosci:

K2_U9 potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki oraz
zaplanowac i przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng;

K2_U10 potrafi wyznacza¢ modele prostych systemoéw i procesow, a takze wykorzystywac je do celow
analizy i projektowania uktadéw automatyki i robotyki;

K2_U26 potrafi skonstruowaé algorytm rozwigzania ztozonego inietypowego zadania pomiarowego i
obliczeniowo-sterujgcego oraz zaimplementowac, przetestowac i uruchomi¢ go w wybranym
srodowisku programistycznym na platformie mikroprocesorowej;

Kompetencje spoteczne:

K2_K4 posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzgdzenia i
ich elementy mogg funkcjonowag;

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

Wyktad: egzamin sktada sie z testu w formie odpowiedzi pisemnej na zadane pytanie oraz rozmowy
(opcjonalna) na wybrane zagadnienie(-a) z wyjasnieniem odpowiedzi pisemnych z zakresu tresci
programowych.

Cwiczenia laboratoryjne: obecnos¢ na zajeciach i wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych polegajgcych na
zaprogramowaniu ukfadu sterujgco-pomiarowego w grupach oraz indywidualnie, a nastepnie ztozenia
pisemnych sprawozdan z zrealizowanych prac.

TreSci programowe

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z inteligentnymi systemami sterowania oraz metodami
pomiarowymi w uktadach automatyki i elektroniki przemystowej, zwtaszcza w uktadach kontrolno-
pomiarowych i sterowania napedéw robotdw i drondw.

Tematyka zaje¢

Wykiad:

Ogodlna architektura zaawansowanych systemow kontrolno-pomiarowych, i ich wspotpraca z otoczeniem.
Wybrane zagadnienia dotyczgce przetwornikow A/C i C/A. Metody pomiaru wybranych wielkosci
fizycznych : napiecie, prad, predkos¢, potozenie.

Ukfady regulacji rozmytej (TSK), rozmytej z ruchem slizgowym, neuronowej, przyktadowe metody uczenia
sieci neuronowej, uktady regulacji z optymalizacjg inspirowang zachowaniami biologicznymi (algorytm
genetyczny, roju czgstek, kukutki),

Analiza rozmytych i neuronowych uktadoéw o jednym i dwéch stopniach swobody UAR w strukturze z
predyktorem Smitha, strukture IMC, 2DOF, MFC, MFC/IMC, 2DOF/IMC.

Analiza uktadéw NN MRAC , sterowanie online i offline, regulatory z adaptacjg rozmytg i neuronowg
Zastosowanie uczenia ze wzmocnieniem (reinforcement learning ) w ukfadach regulacji predko$ci i
potozenia uktadéw o wysokiej dynamice

Cwiczenia laboratoryjne. Program éwiczen laboratoryjnych obejmuje zapoznanie sie z konstrukcja,
uruchomieniem oraz zaprogramowaniem uktadu laboratoryjnego typu areopendulum z wykorzystaniem
metod sztucznej inteligenciji.

Metody dydaktyczne

Wyktad

Wyktad z prezentacjg multimedialng (w tym: rysunki, zdjecia, animacje, dzwiek, filmy) uzupetniany
przyktadami podawanymi na tablicy. W trakcie wyktadu inicjowanie dyskusiji.

Laboratorium.



Praca w zespotach i programowanie zespotowe, wykonanie zadan podanych przez prowadzgcego -
¢wiczenia praktyczne.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 90 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,00
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zaje¢ 30 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




