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Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztatcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

wWo1

Student ma uporzadkowang zaawansowang wiedze z
zakresu teorii sterowania, metod sztucznej inteligencji,
zna technologie szybkiego prototypowania sterowania i
symulacje hardware in the loop, zna syntezy algorytméw
sterowania wspomagajgcych rozwigzywanie zagadnien
inzynierskich zwigzanych z sterowaniem proceséw w
mechanice i budowie maszyn.

MiBM1_W03
MiBM1_W06

Wo2

Student ma uporzgdkowang zaawansowang wiedze w
zakresie mechatroniki, sterowania napedéw
elektrycznych, pneumatycznych i hydraulicznych ma
wiedze praktyczng w zakresie eksploatacji, i
bezpieczenstwa urzadzen stosowanych w automatyzacji
produkcji, w tym szczegétowg wiedze z projektowania
inteligentnych uktadéw sterowania w mechanice i
budowie maszyn.

MiBM1_W04
MiBM1_W18

Umiejetnosci

uo1

Student potrafi Swiadomie wykorzystywac
oprogramowanie  komputerowe i  specjalistyczne
oprogramowanie techniczne w obszarze mechaniki i
budowy maszyn w zakresie projektowania inteligentnych
uktadow sterowaniastosowanymi w  automatyzaciji
produkcji.

MiBM1_U02
MiBM1_U09

uo2

Student potrafi postugiwac sie narzedziami informacyjno-
komunikacyjnymi  wtasciwymi do realizacji zadan
typowych dla dziatalnosci inzynierskiej w zakresie
projektowania inteligentnych uktadoéw sterowania, w tym
potrafi przygotowaé i przedstawi¢ krotkg prezentacje w
jezyku polskim i obcym poswiecong wynikom
zrealizowanego zadania inzynierskiegoz wykorzystaniem
zasad grafiki komputerowe;j i prezentacyjnej,
potrafiskonfigurowac i podtaczy¢ urzgdzenie w systemie
czasu rzeczywistego.

MiBM1_U05
MiBM1_U10

uo3

Potrafi wspoétdziataé i pracowaé w grupie podczas
realizacji roznych projektow inzynierskich, a takze umie
odpowiednio okreslic priorytety stuzgce realizacji
okre$lonego przez siebie lub innych zadania.

MiBM1_U20

Kompetencje
spoteczne

KO1

Student jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej
wiedzy oraz mozliwosci pozyskiwania nowych informacji
w zakresie projektowania inteligentnych ukfadow
sterowaniaz dziedziny mechaniki i budowy maszyn.

MiBM1_KO01

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec*

Tresci programowe
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wyktad

Wprowadzenie do zagadnieh sztucznej inteligencji. Historia sztucznej inteligencii.
Zadania sztucznej inteligencji. Wprowadzenie do logiki rozmytej. Rozwdj teorii zbioréw
rozmytych. Pojecia podstawowe logiki rozmytej. Regulator Mamdaniego, regulator
Takagi-Sugeno-Kanga. Jako$¢ regulacji rozmytej, problemy stabilnosci regulatoréw
rozmytych. Wprowadzenie do sztucznych sieci neuronowych. Neuron i jego sztuczny
odpowiednik. Pojecia podstawowe sztucznych sieci neuronowych. Identyfikacja i
sterowanie za pomocag sztucznej sieci neuronowej. Wprowadzenie do algorytméw
genetycznych. Podstawowe pojecia. Sterowanie z wykorzystaniem algorytmow
genetycznych. Sterowanie inteligentne serwonapedami pneumatycznymi i muskutami
pneumatycznymi.  Sterowanie inteligentne  serwonapedami  hydraulicznymi.
Zastosowania metod sztucznej inteligencji w sterowaniu robotéw i manipulatoréw
przemystowych.Rozwigzania swiatowe metod sztucznej inteligencji. Systemy czasu
rzeczywistego, szybkie prototypowanie sterowania, symulacje hardware in the loop.

laboratorium

Podstawy obstugi srodowiska symulacyjnego. Podstawy obstugi systemow czasu
rzeczywistego. Akwizycja danych pomiarowych, generowanie sygnatéw cyfrowych i
analogowych. Projektowanie regulatorow rozmytych w programie symulacyjnym.
Poréwnanie regulatora konwencjonalnego PID i regulatora rozmytego PID.
Identyfikacja serwonapedu elektropneumatycznego z wykorzystaniem sztucznej sieci
neuronowej w programie symulacyjnym. Projektowanie sterowania rozmytego i
sterowanie pneumatycznym manipulatorem jednoosiowym z regulatorem rozmytym.
Sterowanie uczenie/odtwarzanie pneumatycznym manipulatorem jednoosiowym.
Sterowanie manipulatorem dwuosiowym z wykorzystaniem regulatora zmiennych

stanu.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
Symbol
efektu Egzamin Egzamln Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01
w02
uo1 X
uo2 X
uo3 X
KO1 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
Fo.m}f Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wykiad zaliczenie z oceng Pozytywne zaliczenie koncowego kolokwium. Uzyskanie

co najmniej 50 % punktow.

laboratorium

Pozytywne zaliczenie wejscidowek oraz sprawozdanh z

zaliczenie z oceng zaje¢. Ocena koncowa jest $rednig arytmetyczna.
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NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Obciazenie studenta Jeﬁ(?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem W e L P S|W]G|E]P]S h
’ studiow 15 15 9 9

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale

ok nauczyciela akademickiego 34 22 .
Liczba punktéw ECTS, ktora student

4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0,9 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy

5 studenta 16 28 h
Liczba punktéw ECTS, ktérg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,6 1,1 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami

£ o charakterze praktycznym 25 25 .
Liczba punktéw ECTS, ktorg student

8. | uzyskujew ramach zaje¢ o 1,0 1,0 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca

9. studenta 50 50 h

10, Punkty ECTS za n.10du.t N 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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