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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem modutu jest zapoznanie studenta z podstawami teoretycznymi projektowania uktadow

Cel z wymuszeniami stochastycznymi oraz metodami optymalizacji dynamicznej. Powinien takze
modutu | posiada¢ ogdlng wiedze z zakresu sterowania adaptacyjnego, metod sztucznej inteligencji w
automatyce, a takze mikroprocesorowych technik.
Symbol ) Fv(a;r;]:eﬁ;g- odnies’ieni(? do odniesi’enie do
efektu Efekty ksztalcenia zajoé efektow kie- efektow ob-
(W/c/fp/inne) runkowych szarowych
Ma wiedze teoretyczng z zakresu podstawowych |Wykt./lab. |K W17
w_01 | metod analizy uktadéw dynamicznych. T1A W03
Ma wiedze z zakresu analizy i projektowania linio- | Wykt./lab. |K_ W18
w_02 | wych uktadéw regulaciji. T1A W04
Ma wiedze z zakresu analizy i projektowania nieli- | Wykt./lab. |K_ W18
w_03 | niowych ukfadéw regulaciji. T1A W04
Ma wiedze z zakresu podstaw i zastosowan w prak- | Wykt./lab. |K_ W18
W 04 |tyce metod optymalizacji statycznej T1A W04
Ma wiedze z zakresu podstaw proceséw stocha- | Wykt./lab. |K W18
stycznych oraz analizy uktadéw dynamicznych z
W _05 | wymuszeniami stochastycznymi T1A W04
Ma podstawowg wiedze z zakresu programowania | Wykt./lab. |K W18
oraz zastosowan w uktadach sterowania sterowni-
kéw PLC, mikroprocesorowych systeméw urucho-
w 06 | mieniowych, matryc FPGA, robotéw przemystowych. T1A W04
Potrafi analizowa¢ zjawiska zachodzace w nielinio- | Wykk./lab. |K_U09
wych, optymalnych i z wymuszeniami stochastycz-
nymi uktadach regulacji, opisywac je zaleznosciami
matematycznymi, wyznaczac¢ przebiegi czasowe
podstawowych wielko$ci tych uktadéw, dokonac
stosownych obliczeh wartosci parametréw regulato-
U ol |row. T1A UQ09
Potrafi zastosowa¢ odpowiednie metody analityczne | Wykt./lab. |K_U09
i symulacyjne do rozwigzania problemu sterowania
obiektami dynamicznymi, analizowaé wyniki i wycig-
U 02 | gac odpowiednie wniosKi T1A UO08
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ proponowanych metod Wykt./lab. |K _U13
analizy i projektowania do rozwigzywania typowych
zadan z zakresu regulacji podstawowych wielkosci
U 03 | procesu dynamicznego T1A U15
Potrafi dokona¢ identyfikacji problemu i sformutowaé | Wykt./lab. |K_U16
zatozenia projektowe dla typowego zadania stero-
U_04 |wania obiektem T1A U14
Ma swiadomos¢ wptywu rozwigzan przemystowych | Wykt./lab. | K_K02
na srodowisko i rozumie pozatechniczne aspekty i
K_01 | skutki tych dziatan. T1A K02
Ma swiadomos¢ szybkiego postepu wiedzy z zakre- | Wykt./lab. | K_KO1
su metod i technik regulacji i koniecznosci ciggtego
K_02 | doksztatcanie sie T1A_KO1
k 03 |Potrafi myslec i dziata¢ tworczo Wykt./lab. | K_K05 T1A K06
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Tresci ksztatcenia:

1. Tresci ksztalcenia w zakresie wyktadu
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Nr wy-
ktadu

Tresci ksztatcenia

QOdniesienie
do efektow
ksztalcenia
dla modutu

Pojecia podstawowe.

W_01
w_02
U 01

Podstawy teoretyczne proceséw stochastycznych.

W_01
u_o1

7<|7<|C
ooo
[N

Projektowanie uktadéw regulacji z wymuszeniami stochastycznymi.

cs=
o
s

xlxlclclcl
oo0ooooo
XFP RN,

Sformutowanie problemu optymalizacji dynamiczne;.

ccs
o olg
=

Metody rachunku wariacyjnego.

Zasada maksimum Pontriagina.

czl =
ol

Programowanie dynamiczne Bellmana.

c=s

|

o

A NGRNEN I

| N oo

Podstawy sterowania adaptacyjnego.

css
29lsls
o=t

7<IC|C
oo I
PR®R

Teoria sieci neuronowych i ich zastosowanie w automatyce.

o
w

10

Algorytmy genetyczne i ich zastosowania.

o
N

11

Sterowniki PLC w automatyce

cglcs=
R2'5(8

12,13

Systemy mikroprocesorowe w automatyce, system dSPACE

ccEic
|
8BRS

14

Matryce FPGA — budowa, zastosowanie

ARCCE
ooo'ols
®NER§

15

Zastosowania i programowanie robotéw na przyktadzie robota KAWASAKI

ARRACCESE
oalslsls
o ®P

OOOI
WNEF WN

2. Tresci

ksztatcenia w zakresie zadanh laboratoryjnych

Nr zaje¢
lab.

Tresci ksztatcenia

QOdniesienie
do efektow
ksztalcenia
dla modutu

Wprowadzenie.

W_01
w_02
U 01

2,3.

Ukfad z wymuszeniami stochastycznymi

W_01
U 01
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AXCCC
o
Wk BAWN

3,4. Sterowanie otymalne

ccs
|
SR

|
o o
N =

5,6. Sterowanie adaptacyjne

ACCCss
ooo'ol
PRQR

7,8. Uktad regulacji — zastosowanie mikrokontrolera

c=s
o
>

o O|O|O

AXC
WN BN

9,10. Uktad sterowania — zastosowanie sterownika PLC

cecs
BRYg

11,12 Uktad regulacji — zastosowanie systemu dSPACE

xRCCS
oooals
®NENS

13,14 | Uktad regulacji — zastosowanie matrycy FPGA

ARCCE
ooools
®NENS

15 Zaliczenie

SECCEEEE
8RER8R3RRR

[oNoNe]

AXRXXRNRCCC

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnos$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

Test 1 — zaliczenie laboratorium

e |C|§§|§§
BRRREIRgeg.

KIXXCC
o O o

Test 2 — zaliczenie wyktadu

cccssssss
SRR8RE

|
[eNoNoNe]

WHAWNPE

ACCcc

o
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Bilans punktéw ECTS

. L obcigzenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 3049.
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 30 g.
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 50.
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 |Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- | 5
demickiego (suma)
10 |Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje na zajeciach wymagaja-
cych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 2,6
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 54.
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 10 g.
15 | Wykonanie sprawozdan 10 g.
15 | Przygotowanie do kolokwium korncowego z laboratorium
17 | wykonanie projektu lub dokumentagcji
18 | Przygotowanie do egzaminu 10 g.
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta (3su5ma)
21 |Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1,4
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie praca studenta | 100 g.
23 Punkty ECTS za modut 4
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 55
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach zaje¢ o charakte-
rze praktycznym 2,2

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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