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Wykaz zaje¢ mozliwych do zaliczenia w ramach procedury potwierdzania efektéw uczenia sie

w roku akademickim 2024/2025

sprzezeniem zwrotnym oraz scharakteryzowac zadania sterowania i
stowarzyszone z nimi algorytmy sterowania oparte na modelu. W wyniku
przeprowadzonych zaje¢ student potrafi analizowaé wybrane wtasnosci
nieliniowych uktadéw sterowania oraz przeprowadzaé obliczenia niezbedne do
syntezy i analizy algorytmoéw sterowania dla takich systeméw, zaréwno
teoretycznie jak i przy pomocy srodowiska programowego do obliczen
inzynierskich i naukowych.
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Przedmioty kierunkowe
1 Sztuczne sieci neuronowe, Monika 15 2 Jest w stanie opisa¢ podstawowa role i zastosowania sztucznych sieci Adres strony
w Prucnal neuronowych jako jednej z metod sztucznej inteligencji oraz opisa¢ podstawy internetowe;j,
budowy neuronu, modelu sztucznego neuronu, podstawowe architektury pod ktérym
sztucznych sieci neuronowych, strategie uczenia, metody optymalizacji oraz znajduja sie
oceny jakosci wybranych modeli. karty
2 Inteligentna wirtualizacja Ireneusz 15 2 W wyniku przeprowadzonych zajeé student powinien by¢ w stanie opisaé przedmiotéw
systemow i automatyzacji Jabtonski problem praktyczny wymagajacy zastosowania inteligentnych metod do podano pod
proceséw, wirtualizacji systemdw i/lub automatyzacji proceséw oraz jest w stanie opisac tabelg
W metody doboru odpowiednich algorytmoéw do jego rozwigzania.
3 Teoria sterowania, Krzysztof 60 6 W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student potrafi objasni¢ strukture,
W, C, L Arent reprezentacje i istotne wtasnosci nieliniowych uktadéw sterowania ze




Modelowanie i identyfikacja,
W, L

Grzegorz
Mzyk

60

Zna metody komputerowego modelowania srodowisk losowych. Zna
parametryczne i nieparametryczne metody syntezy modeli linowych obiektow
dynamicznych na podstawie danych niepewnych. Zna komputerowe realizacje
typowych metod identyfikacji systemoéw. Zna metody generacji liczb losowych.
Zna wybrane metody identyfikacji systemdédw Hammersteina i Wienera. Umie
zbudowa¢ model obiektu nieliniowego i przetestowac go. Umie skonstruowac
prognoze na podstawie danych pomiarowych. Potrafi dobra¢ odpowiedni typ
modelu do danych. Umie przeprowadzi¢ badania eksperymentalne przy uzyciu
dedykowanego oprogramowania.

Teoria i metody optymalizacji,
W, C

Piotr
Wiegcek

45

Zna metody analityczne oraz warunki optymalnosci dla wielowymiarowych
zadan optymalizacyjnych. Student zna algorytmy numeryczne stuzace do
rozwigzywania podstawowych typdw zadan optymalizacyjnych bez iz
ograniczeniami. Student zna podstawowe algorytmy heurystyczne stuzgce do
rozwigzywania zadan optymalizacji statycznej. Student potrafi zastosowac
doktadne lub przyblizone algorytmy do rozwigzania zadan optymalizacji
statycznej bez i z ograniczeniami. Student potrafi dobraé algorytmy do
rozwigzania zadan optymalizacji statycznej bez i z ograniczeniami ze zmiennymi
ciggtymi i dyskretnymi. Student zna podstawowe algorytmy optymalizacyjne i
potrafi odpowiednio dobieraé ich parametry. Student potrafi zinterpretowac
uzyskane rezultaty dla praktycznych problemoéw optymalizacyjnych
pojawiajgcych sie w sterowaniu i robotyce.

155

20

Przedm

ioty specjalnosciowe: Robotyka

6a

Systemy sterowania robotow,
W

Alicja
Mazur

30

2

Zna algorytmy odpowiednie dla przypadku petnej znajomosci dynamiki robota
oraz niepewnosci parametrycznej i/lub strukturalnej w dynamice. Zna réznice
pomiedzy przyblizeniem liniowym a linearyzacjg uktadu nieliniowego. Zna
sposoby klasyfikacji ograniczen w ruchu robota mobilnego oraz opisy klas
kotowych robotéw mobilnych. Zna metody linearyzacji uktadu
nieholonomicznego (linearyzacja statyczna lub dynamiczna). Zna metody
projektowania uktadu sterowania dla manipulatora o elastycznych
przegubach. Zna algorytmy i strukture systemu sterowania dla uktadu
kaskadowego.

7a

Sterowanie adaptacyjne i odporne,
W, C, L

Krzysztof
Arent

60

Zna metody modelowania systemdéw z niepewnoscig w dynamice i obecnoscia
zewnetrznych sygnatow zaktécajgcych oraz algorytmy sterowania odporne i
adaptacyjne dla takich systemdw, oparte na modelu, wraz metodami ich analizy
Umie modelowacd systemy z niepewnoscig w dynamice i obecnoscig zewn.
sygnatéw zaktdcajgcych oraz projektowac algorytmy sterowania, odporne i
adaptacyjne, dla takich systemdw, oparte na modelu, wraz z ich analiza.

Adres strony
internetowej,
pod ktérym
znajduja sie
karty
przedmiotéw
podano pod
tabelg




8a

Metody sztucznej inteligencji,
W

Witold
Paluszynski

30

Rozumie pojecie sztucznej inteligencji, reprezentacji wiedzy i wnioskowania. Zna
metody przeszukiwania i uzycia heurystyk w rozwigzywaniu probleméw.
Rozumie uzycie jezyka logiki matematycznej do opisu probleméw, oraz
znaczenie niekompletnosci i niepewnosci reprezentacji. Rozumie uzycie
prawdopodobienstwa do opisu problemow, zastosowanie sieci

bayesowskich i proceséw decyzyjnych Markowa, oraz podstawowych
algorytmédw ich rozwigzywania.

9a

Rozproszone systemy sterowania,
W, L

Mariusz
Janiak

45

Zna podstawy metody projektowania zorientowanej na komponenty. Zna
podstawy projektowania rozproszonych systemow sterowania. Zna podstawowe
protokoty komunikacji stosowane w systemach rozproszonych. Zna wybrane
robotyczne Srodowiska i biblioteki programistyczne. Potrafi projektowac i
implementowac rozproszone heterogeniczne systemy sterowania. Potrafi
dekomponowac ztozone systemy, definiowaé komponenty i interfejsy. Potrafi
postugiwac sie dostepnymi srodowiskami i narzedziami programistycznymi w
celu implementacji ztozonych rozproszonych systemoéw sterowania.

10a

Algorytmy robotyki mobilnej,
W, L

Janusz
Jakubiak

30

Potrafi nazwac i objasni¢ typowe problemy robotyki mobilnej. Potrafi
scharakteryzowa¢ metody lokalizacji robotéw mobilnych. Potrafi rozrézniaé
zadania tworzenia map i SLAM oraz scharakteryzowa¢ podstawowe

Algorytmy. Umie rozwigza¢ problem samolokalizacji robota mobilnego. Potrafi
opracowac i zaimplementowac algorytm tworzenia mapy otoczenia przez robota
mobilnego. Potrafi wykorzystac czujniki i mape otoczenia do nawigacji robota.

11a

Uczenie maszynowe,
W, L

Rafat
Zdunek

45

Wymienia i wyjasnia podstawowe metody redukcji wymiarowosci i ekstrakcji
cech. Wymienia i wyjasnia podstawowe metody slepej separacji sygnatow
statystycznie niezaleznych. Wymienia i wyjasnia podstawowe klasyfikatory
statystyczne. Wymienia i wyjasnia podstawowe metody grupowania danych.
Stosuje metody redukcji wymiarowosci danych i ekstrakcji cech z analizowanych
danych. Wybiera wtasciwy klasyfikator i stosuje go do danego zadania. Znajduje
ukryte struktury w analizowanych danych. Stosuje wybrane metody $lepej
separacji sygnatow.

12a

Roboty spoteczne,
W, L

Krzysztof
Arent

30

Wiedza na temat fundamentalnych wtasnosci robota spotecznego, w
szczegolnosci spotecznie inteligentnego agenta i urzeczywistnienia, oraz na
temat interakcji cztowiek-robot. Umiejetnos¢ programowania robota
humanoidalnego NAO oraz projektowania i

implementacji zachowan spotecznie interaktywnych dla robota NAO.




13a

Planowanie ruchu robotéw,
W

Ignacy
Duleba

30

Posiada wiedze matematyczng niezbedng do formutowania zadan planowania
ruchu. Zna metod i algorytmy planowania ruchu dla zréznicowanych modeli
robotéw dziatajgcych w réznych srodowiskach. Potrafi umiejscowi¢ zadania
planowania wsréd zadan robotyki i przedstawi¢ elementy skfadowe metod
planowania ruchu dla uktadéw robotycznych o zréznicowanej strukturze, lub
dziatajgcych w specyficznych srodowiskach. Potrafi dobra¢ metode dla zadanego
problemu planowania i ustali¢ wtasciwej jej parametry.

360
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P

rzedmioty specjalnosciowe: Elektroniczne systemy automatyki

6b

Sensory,
W, L

Arkadiusz
Antonczak

30

2

Zna zasade dziafania, konstrukcje i podstawy technologii stosowanej do
wytwarzania czujnikdw wielkosci fizycznych. Zna sposdb klasyfikacje, sposéb
dziatania oraz podstawowe parametry czujnikdéw temperatury, przeptywy,
cisnienia oraz przyspieszenia. Potrafi analizowac charakterystyki przetwarzania
oraz okresli¢ podstawowe parametry czujnikdw wskazanych wielkosci
fizycznych.

7b

Sterowniki programowalne,
W, L

Grzegorz
Budzyn

60

Posiada wiedze o strukturze nowoczesnych narzedzi do programowania
systemdéw wbudowanych. Posiada wiedze o podstawach architektury
oprogramowania wbudowanego dla systemdw czasu rzeczywistego. Posiada
wiedze z zakresu konstrukcji i programowania sterownikéw programowalnych
PLC. Potrafi postuzy¢ sie zintegrowanymi srodowiskami programistycznymi aby
utworzy¢ praktyczng aplikacje wbudowang. Potrafi sprawnie postugiwac sie
dokumentacjg do nowoczesnych mikrokontrolerow 32-bitowych. Potrafi
zaplanowad architekture prostego programu czasu rzeczywistego. Potrafi
wykorzystywac sterowniki programowalne.

8b

Elementy i systemy optyczne,
W, L

Pawet
Kaczmarek

30

Posiada wiedze na temat podstaw optyki. Zna pasywne i aktywne komponenty
optyczne i ich parametry. Zna zasade propagacji dziatania Swiattowodow i
rozumie zjawiska w nich wystepujace. Zna rodzaje swiattowoddw i ich
zastosowania. Potrafi opisa¢ zasade dziatania lasera. Zna podstawowe typy
laserow i ich zastosowania. Potrafi przeprowadzi¢ prosty eksperyment z optyki,
techniki laserowej i Swiattowodowe]. Umie analizowa¢ wyniki eksperymentu i
odpowiednio je interpretowac.

9b

Sieci przemystowe,
W, L

Andrzej
Grobelny

45

W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien by¢ w stanie definiowacd i
scharakteryzowac podstawowe protokoty komunikacyjne uzywane w sieciach
przemystowych. W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien umiec
dobiera¢, obstugiwaé i wdraza¢ podstawowe protokoty komunikacyjne uzywane
w sieciach przemystowych.

Adres strony
internetowej,
pod ktérym
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podano pod
tabelg




10b

Elektronika automatyki
przemystowej,
W, L

Grzegorz
Dudzik

45

W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien byé w stanie definiowac,
rozpoznawac i opisaé¢ podstawowe elementy i uktady elektroniczne automatyki
przemystowej. Student potrafi definiowaé zZrédta szumodw i zaktécern w uktadach
elektronicznych oraz wyjasni¢ sposoby ich ograniczania. W wyniku
przeprowadzonych zaje¢ student powinien by¢ w stanie przeprowadzaé
eksperymenty laboratoryjne stosujgc zaawansowang aparature pomiarowa dla
ztozonych uktadow elektronicznych. Potrafi prawidtowo projektowac i dobierac
konfiguracje uktadéw analogowych wspétpracujacych z systemem cyfrowym
uwzgledniajgc problemy redukcji zaktdcen i odpornosci na zaktécenia
zewnetrzne.

11b

Uczenie maszynowe,
w

Rafat
Zdunek

15

Student wymienia i wyjasnia podstawowe metody redukcji wymiarowosci i
ekstrakcji cech. Wymienia i wyjasnia podstawowe metody $lepej separacji
sygnatéw statystycznie niezaleznych. Wymienia i wyjasnia podstawowe
klasyfikatory statystyczne. Wymienia i wyjasnia podstawowe metody
grupowania danych.

12b

Badania operacyjne w automatyce,
W, L

Agnieszka
Wielgus

45

Zna metody rozwigzywania ztozonych problemoéw optymalizacji bazujace na
algorytmach metaheurystycznych. Potrafi budowac aplikacje wykorzystujace
odpowiednie dla danego zagadnienia struktury danych i algorytmy
metaheurystyczne.

13b

Praktyczne aspekty przetwarzania
sygnatéw,
W, L

Grzegorz
Budzyn

45

W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien znac¢ architektury i
dziatania struktur przetwarzania DSP, a w szczegdlnosci mikrokontroleréw ARM.
W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien umiec postugiwac sie
narzedziami uruchomieniowymi od etapu ich instalacji poprzez konfiguracje i
przygotowanie do uruchamiania programu.

315

26

Specjalnos¢ Robotyka: zajecia 1-5 oraz 6a-13a; specjalnosc¢ Elektroniczne systemy automatyki: zajecia 1-5 oraz 6b-13b.

Adres strony internetowej, pod ktorym znajduja sie karty przedmiotow:

https://wefim.pwr.edu.pl/studenci/studia-1-i-2-stopnia/plany-i-programy-studiow/studia-stacjonarne-ii-go-stopnia

Podpis Dziekana




