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Profil studiow ogolnoakademicki
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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$é¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy

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

studidéw - semestr

studia niestacjonarne | Semestr Il

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) TAK
Liczba punktéw ECTS 4
Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia
i i . 30 30
Llczbag(:dzm stacjonarne:
W semeslirze :
studia
. . ) 18 18
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Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

wo1

Ma zaawansowang wiedze zwigzang z zastosowaniem
jezyka Wolfram do wykonywania obliczen symbolicznych
i numerycznych.

AIR2_WO01

w02

Posiada zaawansowang wiedze na temat zastosowania
metody réwnan Eulera Lagrange’a do wyprowadzenia
réownan opisujgcych ruch uktadu mechanicznego.

AIR2_WO01

W03

Ma zaawansowang wiedze na temat metod dopasowania
modeli liniowych i nieliniowych do danych pomiarowych
Posiada zaawansowang wiedze na temat formutowania
zadan optymalizacji oraz sposobéw rozwigzywania tych
zadan w jezyku Wolfram.

AIR2_WO04

Umiejetnosci

uo1

Potrafi opracowac¢ dyskretne modele opisujgce dynamike
uktadéw mechanicznych. Potrafi numerycznie symulowac
i analizowa¢ ruch ukfadéw mechanicznych. Potrafi
wykorzysta¢ dyskretng transformate do analizy i filtraciji
sygnatéw.

AiR2_U03

uoz2

Potrafi przygotowa¢ oprogramowanie w jezyku Wolfram
do rozwigzywania wybranych zagadnieh naukowych.
Potrafi przygotowa¢ dokumenty zawierajgce tekst, wzory,
obliczenia numeryczne i symboliczne wraz z graficzng
wizualizacjg wynikow.

AiR2_U08

uo3

Potrafi zastosowa¢ jezyk Wolfram do rozwigzywania
zadan typowych dla automatyki i robotyki, przyktadowo do
identyfikacji obiektéw regulacji i doboru parametréw
regulatora

AiIR2_U02

Kompetencje
spoteczne

K01

Ma swiadomos$¢ potrzeby samodzielnego uzupetniania i
poszerzania wiedzy z zakresu automatyki i robotyki.

AIR2_KO01

K02

Jest gotdow do odpowiedzialnego petnienia rol
zawodowych  zwigzanych z  kierunkiem studiow
automatyki i robotyki

AIR2_K05

8 Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wyktad

Wprowadzenie do jezyka Wolfram. Podstawy arytmetyki, precyzja obliczen, nadawanie
zmiennym wartosci, reguly, rownania algebraiczne, upraszanie wyrazen, podstawy
catkowania i rézniczkowania, funkcje wbudowane i funkcje uzytkownika, podstawowe
operacje na listach, zmienne indeksowane, obstuga plikéw — funkcje Export i Import.
Przyktady prostych obliczeh numerycznych i symbolicznych. Grafika w jezyku Wolfram.
Wykresy funkcji jednej i wielu zmiennych, opcje funkcji do tworzenia wykreséw, rodzaje
wykreséw funkcji, tworzenie zestawien wykreséw, obiekty graficzne Graphics i
Graphics3D, elementy i opcje obiektow graficznych, tworzenie wykreséw na podstawie
danych numerycznych. Przyktad tworzenia wiasnego typu wykresu graficznego.
Programowanie w jezyku Wolfram. Programowanie proceduralne, petle For, Do, While,
struktury Modul, Block i With, zmienne lokalne i globalne, programowanie funkcyjne,
funkcje Map, Apply, Thread, Nest, FixedPoint, programowanie oparte na regutach,
tworzenie wzorcow, programowanie rekurencyjne. Analiza Fouriera w jezyku Wolfram
— przyktady zastosowan. Podstawy dyskretnej transformaty Fouriera, funkcja Fourier i
jej parametry. Dopasowanie danych pomiarowych do modelu w jezyku Wolfram.
Podstawy metody najmniejszych kwadratow. Macierze i wektory w jezyku Wolfram.
Aproksymacja listy danych wielomianami, zagadnienia dopasowania list danych do
modelu liniowego i nieliniowego, funkcje Fit, LinearModelFit, NonlinearModelFit,
podstawy metod optymalizaciji, funkcje NMinimize i FildMinimum. Analiza symboliczna
i numeryczna réwnan uktadéw dynamicznych w jezyku Wolfram. Réwnania Lagrange’a
Il rodzaju, model wahadta o jednym i wielu stopniach swobody. Ukfady réwnan
rézniczkowych zwyczajnych, rozwigzywanie ukladéw réwnan rézniczkowych,
linearyzacja réwnan nieliniowych, wyznaczanie warto$ci i wektorow wtasnych macierzy
w jezyku Wolfram. Analiza ukfadéw regulacji ze sprzezeniem zwrotnym w jezyku
Wolfram. Transformata Laplace’a i odwrotna transformata Laplace’a, transmitancje
uktadéw liniowych, analiza odpowiedzi uktadu liniowego w wykorzystaniem
transformaty Laplace’a i za pomocg rozwigzania uktadu réwnan liniowych, postaé
obserwowalna i sterowalna rownan stanu, dobér parametrow regulatora PID,
wykorzystanie technik optymalizacji do wyznaczania parametréw regulatora, biblioteka
Control System.

laboratorium

Analiza przekroju poprzecznego tozyska kulkowego. Analiza chaosu w uktadach
dynamicznych. Symulacja i sterowanie uktadu odwrdéconego wahadia na wodzku.
Analiza profilu okragtosci walca. Analiza topografii powierzchni z wykorzystaniem filtru
Gaussa. Niestandardowe techniki filtracji: filtry splajnowe i filtry regresyjne.
Aproksymacja charakterystyki czujnika indukcyjnego. Opracowanie algorytméw
automatycznego wyznaczanie brzegu biezni watka tozyska tocznego. Wykorzystanie
rébwnan Lagrange’a Eulera do wyznaczania modeli uktadéw mechanicznych. Proste i
odwrotne zadanie kinematyki robota o strukturze szeregowej. Opracowanie
programéw do automatycznego doboru parametréw regulatora PID. Linearyzacja i
sterowanie uktadéw nieliniowych - symulacja i sterowanie ukfadu lewitacji
magnetycznej. ldentyfikacja metodg output-error. Przykiad zastosowania jezyka
Wolfram do analizy obrazéw. Generowanie fraktali za pomocg L-systemow.
Rozwigzanie wybranego zadania sterowania optymalnego.
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Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
Wwo1 X
W02 X
W03 X
uo1 X
U02 X
uo3 X
K01 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

najmniej 50 % punktéw.

Forma . . . . .
. Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. Pozytywne zaliczenie koncowego egzaminu. Uzyskanie co
wyktad egzamin Yy goeg y

laboratorium zaliczenie z oceng

najmniej 50 % punktow.

Pozytywne zaliczenie kohcowego kolokwium Uzyskanie co

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jefkgos
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem WiCJLIPISIWIC|L|P|S h
© | studiow 30 30 18 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 4 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
< nauczyciela akademickiego 66,0 42,0 L
Liczba punktow ECTS, ktdra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,6 1,7 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 34,0 58,0 h
Liczba punktow ECTS, ktdra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 14 2,3 ECTS
pracy
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7. |Namdpracy swgeany saaivciamt | 50 h
Liczba punktow ECTS, ktdrg student
8. | uzyskuje w ramach zajec¢ o 2,0 2,0 ECTS
charakterze praktycznym
9 sttiﬁg:lyt(;zne obciagzenie praca 100 100 h
Punkty ECTS za modut
10. | 1 punkt ECTS od 25 do 30 godzin obcigzenia 4 ECTS
studenta
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