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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem ksztatcenia jest zapoznanie studentow z aadstymi pogciami i nurtami w

Cel sztucznej inteligencji oraz wykorzystaniem metotlsznej inteligencji w ukfadag
mf)du*u sterowania. Przedmiot dotyczy podstaw uktadow standa opartych na logig
rozmytej, systemach ekspertowych, algorytmach gemmych, sieciach
neuronowych, a tale uczenia gsimaszyn.
Forma odniesienie do | odniesienie do
Symbol Efekty ksztatcenia prowacjzgma efektow efektow
efektu zajec kierunkowych obszarowych
(w/¢/l/plinne)
ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie
W 01 elementow logiki rozmytej, sztucznych sieci wyklad K_wWo01 T2A_WO01
- neuronowych, algorytméw genetycznych, dobrze K_W05 T2A_ W02
zna pojecia podstawowe metod sztucznej inteligencji
ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze w zakresie
metod sztucznej inteligencji obejmujgcag zagadnienia T2A_ W01
W_02 logiki rozmytej, sztucznych sieci neuronowych, wykiad K_WO5 T2A_ W02
algorytmoéw genetycznych, uczenia maszynowego
ma uporzgdkowang wiedze w zakresie mechatroniki
W_03 | obejmujaca zagadnienia budowy i projektowania wyklad E—wgg Eﬁ—wgi
uktadéw mechatronicznych - -
ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze w zakresie T2A_WO01
W 04 teorii sterowania, a w szczegoélnosci kryteriow wyktad K_wWo02 T2A_WO02
- stabilnoéci, badania stabilnosci liniowych i K_W05 T2A W03
nieliniowych uktadéw sterowania T2A_W04
ma uporzgdkowang wiedze w zakresie metod T2A_WO01
optymalizacji z wykorzystaniem algorytmow K_W04 T2A_W02
W_05 genetycznych wykiad K_W05 T2A_WO07
InzA_ W02
ma elementarng wiedze w zakresie planowania T2A_WO01
eksperymentéw w uktadach sterowania z T2A_ W02
wykorzystaniem metod sztucznej inteligencji T2A_WO07
InzA_WO02
T2A_U07
wyklad K_WOS 1 r5a U8
W_06 K_W10
laborat. K U09 T2A_U09
- T2A_U11
T2A_U18
InzA_UO01
InzA_U02
InzA_UO7
potrafi przygotowaé prezentacje dotyczgcg metod
U_01 |sztucznej inteligencji wykorzystujgc oryginalne wyktad K_U12 T1A U0O4
artykuty naukowe w jezyku polskim lub angielskim
potrafi akwizowa¢ dane pomiarowe, generowac T2A_UO05
sygnaty analogowe przez przetworniki C/A T2A _U10
T2A_U12
T2A_U07
T2A_U08
K_Uo07 T2A_U09
u_02 laborat. K_U09 T2A_U11
T2A_U18
InzA_UO01
InzA_UO02
InzA_UO03
InzA_UO7
U_03 | potrafi zaprojektowac regulator rozmyty, laborat. K_U03 T2A _UO05




przeprowadzi¢ symulacje dziatania uktadu K_Uo4 T2A_U07
K_U09 T2A_U08
T2A_U09
T2A U1l
T2A_U18
InzA_UO1
InzA_UO02
InzA_UO7
potrafi zaprojektowac klasyczny regulator PID, T2A_UO05
regulator zmiennych stanu, przeprowadzié¢ T2A_UO07
poréwnanie dziatania regulatora konwencjonalnego i T2A_UO8
rozmytego na podstawie wskaznikéw jakosci T2A_U09
regulacji K_U03 T2A U1l
U _04 laborat. K_U09 T2A U18
K_U10 T2A_U19
InzA_UO01
InzA_UO02
InzA_UO07
InzA_UO08
potrafi przeprowadzi¢ identyfikacje obiektu regulacji T2A_UO05
oraz potrafi sterowa¢ obiektami za pomocg T2A_U07
sztucznej sieci neuronowej, przeprowadzic¢ K U02 T2A_U08
symulacje dziatania ukfadu i eksperyment K UO3 T2A_U09
U_05 laborat. - T2A U1l
K_U04
K U09 T2A_U18
- InzA_UO01
InzA_U02
InzA_UQ7
potrafi zaprojektowac regulator rozmyty w systemie T2A_UO05
czasu rzeczywistego, sterowac¢ obiektem w czasie T2A_U07
rzeczywistym, przeprowadzi¢ analize jakosci T2A_UO08
sterowania, przeprowadzi¢ eksperyment K U03 T2A_U09
K U04 T2A U1l
U_06 laborat. - T2A U18
K_U09
K U10 T2A_U19
- InzA_UO01
InzA_U02
InzA_UO07
InzA_U08
K_01 potr_afi vy§p(’)}dziaiaé i pracowac w grupie, przyjmujgc laborat. K_KO03 T2A KO3
w nigj rézne role
Tresci ksztatcenia:
1. Tresci ksztalcenia w zakresie wykfadu
Odniesienie
Nr L . do efektow
wykladu Tresci ksztatcenia ksztatcenia
dla modutu
Wprowadzenie do zagadnien sztucznej inteligencji. Historia sztucznej
1 inteligencji. Kognitywistyka. Sztuczna inteligencja, inteligencja obliczeniowa i wW_01
inne nauki. Silna i staba wersja sztucznej inteligencji. Klasyfikacja Rogera wW_02
Penrose’a. Metody miekkiego obliczania (soft computing)
Zadania sztucznej inteligencji. Rozwigzania i problemy metod sztucznej
inteligencji: rozpoznawanie obrazéw i wzorcow, inteligentne boty, test Turinga,
Deep Blue, sztuczna tworczose, rozmyty ABS. Wprowadzenie do logiki W 01
2 rozmytej. Rozwoj teorii zbioréw rozmytych. Pojecia podstawowe: zmienna W 02

lingwistyczna, wartos¢ lingwistyczna, zbidr rozmyty, stopien przynaleznosci,
funkcja przynaleznosci. Operatory T-normy i T-conormy, operacje rozmyte.
Typy systemow rozmytych, struktura modelu rozmytego, fuzyfikacja.




Baza regut, inferencja, ocena poprzednikéw i nastepnikéw, wyznaczanie

3 poziomu zaptonu, implikacja rozmyta i operatory implikacji rozmyte;. wW_01
Agregacja, defuzyfikacja i metody defuzyfikacji. Algorytm wnioskowania W_02
rozmytego i reprezentacja graficzna.

Sterowanie rozmyte. Regulator Mamdaniego, regulator Takagi-Sugeno- w_01

4 Kanga. Jakos¢ regulaciji rozmytej, problemy stabilnosci regulatoréw wW_02
rozmytych. wW_04
Whprowadzenie do sztucznych sieci neuronowych. Neuron i jego sztuczny W 01
odpowiednik. Zasada dziatania, budowa i podziat SSN. Proces uczenia SSN. -

5 S ) o . W_02
Sieci wielowarstwowe. Przyktady nauczania SSN. Identyfikacja i sterowanie W 04
Za pomocg sztucznej sieci neuronowe;. -
Wprowadzenie do algorytméw genetycznych. Podstawowe pojecia:
chromosomy, populacja, gen, genotyp, fenotyp, allel, locus. Metody wW_01

6 optymalizacyjne: analityczne, enumeratywne, losowego poszukiwania W_02
rozwigzan. Klasyczny algorytm genetyczny, operatory genetyczne. Sterowanie W_05
z wykorzystaniem algorytmow genetycznych.

7 Uczenie maszynowe. Systemy ekspertowe. W_02
Sterowanie inteligentne serwonapedami pneumatycznymi i muskutami W_02

8 pneumatycznymi. Sterowanie inteligentne serwonapedami hydraulicznymi. W_03

W_06
Zastosowania metod sztucznej inteligencji w sterowaniu robotow i
manipulatoréw przemystowych. Rozwigzania s$wiatowe metod sztucznej wW_02

9 inteligencji: projekt BigDog, roboty kroczace, platformy wspomagajace ruch, wW_03
manipulatory rehabilitacyjne, roboty nasladujgce zwierzeta, system W_06
ekspertowy - enCYClopedic knowledge, dyski SMART, automatyczne U 01
samoloty i czolgi — projekty DARPA.

2. Tresci ksztalcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
erzaje(: Tresci ksztalcenia do efektoyv
ab. ksztalcenia
dla modutu
Zajecia wprowadzajgce. Podstawy obstugi srodowiska SIMULINK. Podstawy
obstugi systeméw czasu rzeczywistego xPCTarget i dSpace. Akwizycja U 02

1 danych pomiarowych, generowanie sygnatéw analogowych. Projektowanie U 03
regulatoréw rozmytych w programie Matlab-Simulink. Poréwnanie regulatora K 01
konwencjonalnego PID i regulatora rozmytego PID.

2 Identyfikacja serwonapedu elektropneumatycznego z wykorzystaniem U 05
sztucznej sieci neuronowej w programie Matlab-Simulink K_01
Projektowanie sterowania rozmytego i sterowanie pneumatycznym U_06

3 manipulatorem jednoosiowym z regulatorem rozmytym. Sterowanie U 03
uczenie/odtwarzanie pneumatycznym manipulatorem jednoosiowym. K_01

4 Sterowanie manipulatorem dwuosiowym z wykorzystaniem regulatora U 04
zmiennych stanu SPC200. K_01
Zaliczenie -

Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia
Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadarn projektowych, laboratoryjnych, itp.)
Zadawanie pytan w trakcie wyktadu i omawianie odpowiedzi. Egzamin pisemny zawierajacy 3
W_01 . . . ) .
- pytania z zakresu wiedzy objetego programem wyktadéw. Ocena studenta uzalezniona od
i ilosci zdobytych punktéw: ocena pozytywna wymaga uzyskania minimum 50 punktéw. Ocena
W_06 . .
- bardzo dobra wymaga otrzymania 90-100 punktow.
U 01 Ocena na podstawie jakosci przygotowanych przez studentdéw prezentacji opartych na
- oryginalnych artykutach naukowych.
U_02 | Na ocene sktada sie:
- - ocena umiejetnosci studenta sprawdzana podczas zaliczenia pisemnego z przygotowania do
U_06 |éwiczen laboratoryjnych — wejsciéwka,




- ocena jakos$ci sprawozdan z éwiczen laboratoryjnych,

- ocena aktywnosci studenta przy wykonywaniu éwiczen laboratoryjnych.

- ocena umiejetnosci studenta sprawdzana podczas zaliczenia ustnego - koncowego,

K_01

Obserwacja postawy studenta podczas zajec¢ laboratoryjnych

D. NAKEAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow EC TS

. .. obci azenie
Rodzaj aktywno $ci studenta
1 | Udziat w wyktadach 18h
2 | Udziat w éwiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 9h
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 4h
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie 1lh
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezpo $rednim udziale nauczyciela 32h
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktor g student uzyskuje na zaj eciach
wymagaj gcych bezpo $redniego udziatu nauczyciela akademickiego 1,3 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 17h
12 | samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow
14 | samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 17h
15 | Wykonanie sprawozdan 8h
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium 7h
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii
18 | Przygotowanie do egzaminu 19h
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta (6su8mha)
21 | Liczba punktoéw ECTS, ktér g student uzyskuje w ramach sa modzielnej
pracy 2,7 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obci gzenie prac g studenta | 100h
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 4 ECTS
24 | Naktad pracy zwi gzany z zajeciami o charakterze prakt ycznym 43h
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktér g student uzyskuje w ramach zaj e€o
charakterze praktycznym 1,7 ECTS

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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