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KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu

studia stacjonarne: M#2-S1-AiR-AP-606

studia niestacjonarne: M#2-

N1-AiR-AP-705

Nazwa przedmiotu

Zaawansowane programowanie mikrokontroleréw

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Advanced Microcontrollers Programming

Obowigzuje od roku aka

demickiego 2025/2026

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

Ogédlnoakademicki

Forma i tryb prowadzeni

a studidw | Studia stacjonarne i niestacjonarne

Zakres

Automatyka Przemystowa

Jednostka prowadzaca przedmiot Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr inz. Dawid Pietrala

Zatwierdzit

Mechatroniki i Budowy Maszyn

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu

OGOLNA CHARAKTE

RYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zajec Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 6

studiow - semestr

studia niestacjonarne |7

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktéw ECTS 5
Forma prowadzenia zajeé wykiad ¢éwiczenia | laboratorium projekt inne

. . studia
Liczba godzin stacjonarme: 60 15
w semestrze studia

: . . 36 9
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE

Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

W01

Posiada zaawansowang wiedze na temat najnowszych
technik programowania i optymalizacji uktadow
automatyki, w tym systemédw wbudowanych i sieci
przemystowych.

AiR1_WO08

wo2

Ma szczegolowg wiedze dotyczaca projektowania i
sterowania uktadami mikroprocesorowymi oraz ich
integracji z systemami robotyki i automatyki
przemystowe;.

AIR1_W12

W03

Zna aktualne trendy technologiczne, takie jak
zastosowanie sztucznej inteligencii, uczenia
maszynowego i loT w robotyce i automatyce.

AiR1_W14

Umiejetnosci

uo1

Potrafi projektowa¢ i implementowaé zaawansowane
algorytmy sterowania, w tym algorytmy adaptacyjne i
predykcyjne dla systemow robotyki przemystowe;.

AiR1_UO07

uo2

Potrafi integrowa¢ zaawansowane systemy automatyki z
dynamicznie zmieniajgcymi sie Srodowiskami
produkcyjnymi oraz wdraza¢ systemy diagnostyczne i
predykcyjne.

AiR1_U11

uo3

Potrafi opracowywaé kompleksowe projekty badawczo-
rozwojowe zwigzane z zaawansowanymi systemami
sterowania i robotyki.

AiR1_U15

Kompetencje
spoteczne

K01

Jest przygotowany do petnienia roli lidera w zespotach
projektowych  oraz do  podejmowania  decyzji
strategicznych w obszarze automatyki i robotyki.

AiR1_KO1

K02

Rozumie koniecznos$¢ ciggtego rozwoju zawodowego
poprzez uczestnictwo w konferencjach, szkoleniach i
programach badawczych, aby by¢ na biezgco =z
najnowszymi osiggnieciami w dziedzinie robotyki.

AiR1_KO03

8 Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

laboratorium

Przypomnienie zagadnien poznanych w ramach przedmiotu Podstawy programowania
mikrokontroleréw i Programowanie mikrokontroleréw. Zapoznanie sie z mechanizmem
przerwan zewnetrznych. Zapoznanie si¢ z zasadg dziatania ultradZzwigkowych
czujnikdw odlegtosci. Zapoznanie sie z dziataniem uktadéw licznikowych
wbudowanych w mikrokontroler. Zapoznanie sie z zaawansowanymi mozliwosciami
uktadéw licznikowych. Budowa i zasada dziatania wyjs¢ Output compare i wejs¢ Input
capture. Zasada dziatania sygnatu PWM. Konfiguracja uktadu licznikowego do
generowania sygnatu PWM. Sterowanie barwg i jasnoscig diody RGB. Wykorzystanie
uktadéw licznikowych i sygnatu PWM do sterowania predkoscig silnika DC.
Zapoznanie sie zasadg dziatania i budowg enkoderéw inkrementalnych. Konfiguracja
uktadu licznikowego do obstugi enkodera inkrementalnego. Implementacja algorytmu
regulacji pozycji katowej i predkosci katowej silnika DC. Zapoznanie sie z zasadag
dziatania kontrolera DMA w zastosowaniu do ukfadéw licznikowych. Konfiguracja
kontrolera DMA i ukfadu licznikowego do generowania sygnatlu o zmiennej
czestotliwosci. Wykorzystanie powyzszych uktadéw do sterowania linijkg diod
programowalnych lub silnikiem krokowym.

projekt

Wykorzystanie przerwan zewnetrznych do obstugi wejs¢ cyfrowych i przyciskow.
Obstuga czujnika odlegtosci z wykorzystaniem przerwan zewnetrznych. Konfiguracja i
uruchomienie timerow z grupy Basic w celu odmierzania czasu. Wykorzystanie
uktadow licznikowych i przerwan zewnetrznych do obstugi czujnikow
ultradzwiekowych. Wykorzystanie uktadow licznikowych i sygnatu PWM do sterowania
serwonapedem modelarskim. Odczyt pozycji i predkosci z enkodera inkrementalnego.
Cwiczenia z wykorzystaniem uktadéw licznikowych do budowy serwonapedéw DC.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia

efektu

Egzamin

Egzamin

h Inne
pisemny

Kolokwium Projekt Sprawozdanie

ustny

W01

W02

W03

uo1

uo2

uo3

X | X | X | X | X| X

KO1

K02
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Kielce University of Technology
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FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Rzeczpospolita

_ Polska

Dofinansowane przez
Unie Europejska

x %

* %

*

*

Forma

. . Forma zaliczenia
zajec

Warunki zaliczenia

laboratorium zaliczenie z oceng

najmniej 50 % punktow.

Pozytywne zaliczenie kolokwium koncowego. Uzyskanie co

projekt zaliczenie z oceng

Realizacja i pozytywna obrona pracy projektowe;j.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Obciazenie studenta Jeﬂ(';“
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|/p|swicjL | P|S h
© | studiow 60 | 15 36 | 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2|2 2|2 h
3 Razem przy bezposr_edr_um udziale 79 49 h
nauczyciela akademickiego
Liczba punktow ECTS, ktdra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 3,16 1,96 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 46 76 h
Liczba punktow ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 1,84 3,04 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami
/e o charakterze praktycznym 125 125 0
Liczba punktow ECTS, ktdra student
8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o 5 5 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca
9. studenta 125 125 h
10. Punkty ECTS za n.lodu.i o 5 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
- ‘ ; Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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