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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Wybieralny
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne Semestr |

studiéw - semestr . :
studia niestacjonarne | Semestr |

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktow ECTS 2
Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia
i i . 15 15
Liczba godzin stacjonarne:
w semestrze studia o o
niestacjonarne:
. Politechnika Swietokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
ﬁ Kielce Universiweoi Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdfczesnej gospodarki” WMiBM | Byudowy Maszyn
= nr FERS.01.05-1P.08-0234/23



Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez > e
dla Rozwoju Spotecznego - Polska Unie Europejska e

EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Umiejetnosci

Kategoria Symbol Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Posiada wiedze w zakresie Al obejmujgcg metody
W01 | miekkiego obliczania gtéwnie logiki rozmytej, sztucznych AiR2_WO05
sieci neuronowych, algorytmoéw genetycznych.
Wiedza Ma zaawansowang wiedze w zakresie mechatroniki
obejmujgcg zagadnienia projektowania i budowy uktadow .
woz mechatronicznych i dedykowanych dla nich ukfadow AIR2_W06
sterowania.
Potrafi w oprogramowaniu naukowo technicznym
akwizowa¢ dane pomiarowe, generowaC sygnaty
Uo1 analogowe i cyfrowe przez przetworniki C/A, sterowac AIR2_U07

obiektem w czasie rzeczywistym, przeprowadzi¢ analize
jakosci sterowania, przeprowadzi¢ eksperyment. Potrafi
dokonac analizy i syntezy uktadu sterowania.

Potrafi wykorzysta¢ metody sztucznej inteligencji w
U022 | projektowaniu regulatorow inteligentnych, AiR2_U04
identyfikowaniu obiektow i uktadéw sterowania.

Kompetencje
spoteczne

Ma swiadomos¢ waznosci i rozumienia pozatechnicznych
aspektow i skutkow dziatalnosci inzynierskiej w zakresie
automatyki i robotyki, w tym jej wptywu na Srodowisko i
bezpieczenstwo innych ludzi, a takze umie odpowiednio
okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez
siebie lub innych zadania.

K01 AiR2_K02

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé

Tresci programowe

wykfad

Wprowadzenie do sztucznej inteligencji: historia, kognitywistyka, inteligencja
obliczeniowa i metody miekkiego obliczania (soft computing). Zadania i problemy
sztucznej inteligencji, w tym rozpoznawanie obrazéw i wzorcow, inteligentne boty, test
Turinga, Deep Blue, sztuczna tworczo$¢, rozmyty ABS. Logika rozmyta: teoria zbiorow
rozmytych, zmienne i warto$ci lingwistyczne, funkcje i operacje rozmyte, typy systemow
rozmytych, fuzyfikacja, baza regut, inferencja, defuzyfikacja i metody sterowania
rozmytego (regulatory Mamdaniego i Takagi-Sugeno-Kanga). Sztuczne sieci
neuronowe: budowa, zasada dziatania, proces uczenia, sieci wielowarstwowe,
identyfikacja i sterowanie za pomocg SSN. Algorytmy genetyczne: pojecia podstawowe
(chromosomy, populacja, genotyp, fenotyp), metody optymalizacyjne, klasyczny
algorytm genetyczny, sterowanie serwonapedami pneumatycznymi i hydraulicznymi.
Zastosowania sztucznej inteligencji: sterowanie robotami, manipulatory przemystowe,
roboty kroczgce, platformy wspomagajace ruch, systemy ekspertowe, automatyczne
pojazdy w projektach DARPA.
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laboratorium

Zajecia wprowadzajgce. Podstawy obstugi srodowiska SIMULINK. Podstawy obstugi
systemow czasu rzeczywistego xPCTarget i dSpace. Akwizycja danych pomiarowych.
Generowanie sygnatéw cyfrowych i analogowych. Projektowanie regulatoréw
rozmytych w programie Matlab-Simulink. Poréwnanie regulatora konwencjonalnego
PID i regulatora rozmytego PID. Identyfikacja serwonapedu elektropneumatycznego z
wykorzystaniem sztucznej sieci neuronowej w programie Matlab-Simulink.
Projektowanie sterowania rozmytego. 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

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny

W01 X
W02 X
uo1 X X
uo2 X X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . S .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Pozytywne zaliczenie kohcowego kolokwium. Uzyskanie co
wykfad zaliczenie z oceng

najmniej 50% punktow.

laboratorium

Pozytywne zaliczenie wejscidéwek oraz sprawozdanh z zajec.
Ocena kohcowa jest $rednig arytmetyczng ocen
czagstkowych.

zaliczenie z oceng

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jefkgos
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem e [P e Wle E|P]S h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 34 22 L

Politechnika Swietokrzyska
Kielce University of Technology
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Liczba punktow ECTS, ktdrg student
uzyskuje przy bezposrednim udziale
nauczyciela akademickiego

1,4

0,9 ECTS

Liczba godzin samodzielnej pracy
studenta

16

28 h

Liczba punktow ECTS, ktdrg student
uzyskuje w ramach samodzielnej

pracy

0,6

11 ECTS

Naklad pracy zwigzany z zajeciami
o charakterze praktycznym

25

25 h

Liczba punktow ECTS, ktéra student
uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym

1 ECTS

Sumaryczne obcigzenie praca
studenta

50

50 h

10.

Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS od 25 do 30 godzin obcigzenia

studenta

2 ECTS
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