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

w roku akademickim 2025/2026

. Liczba | Liczba
., Opiekun . . L Karta
L.p. Nazwa zaje¢, forma ) godzin pkt. Przedmiotowe efekty uczenia sie .
przedmiotu ., przedmiotu
zajec ECTS
Przedmioty kierunkowe
1 Zastosowania modeli sztucznej Monika 30 3 Kategoryzuje i opisuje gtéwne paradygmaty metod reprezentacji wiedzy, Adres strony
inteligencji w automatyce, Prucnal algorytmdw sztucznej inteligencji i uczenia maszynowego. Omawia internetowej,
w zastosowania algorytmoéw sztucznej inteligencji i uczenia maszynowego. pod ktérym
Dokonuje klasyfikacji metod sztucznej inteligencji i dobiera adekwatnie do znajduja sie
zadania modele uczenia maszynowego do zastosowania w wybranych karty
zadaniach, w tym zwigzanych z robotyka. przedmiotéw
2 Inteligentna fabryka, Mateusz 15 1 Wskazuje trendy i nowoczesne technologie wykorzystywane w $rodowiskach podano pod
W Cholewinski wytworczych i obszarze automatyki i robotyki. tabelg
3 Teoria sterowania, Krzysztof 60 5 Objasnia strukture, reprezentacje i istotne wtasnosci nieliniowych uktadéw
W, C, Arent sterowania ze sprzezeniem zwrotnym. Charakteryzuje zadania sterowania

L (Teoria sterowania 2)

i stowarzyszone z nimi algorytmy sterowania oparte na modelu. Analizuje
wybrane wtasnosci nieliniowych uktadéw sterowania oraz przeprowadzac
obliczenia niezbedne do syntezy i analizy algorytmow sterowania dla takich
systemdw, zaréwno teoretycznie jak i przy pomocy srodowiska programowego
do obliczen inzynierskich i naukowych. Potrafi analizowaé wybrane wtasnosci
nieliniowych uktadéw sterowania oraz przeprowadzaé obliczenia niezbedne do
syntezy i analizy algorytmow sterowania dla takich systeméw, zaréwno
teoretycznie jak i przy pomocy srodowiska programowego do obliczen
inzynierskich i naukowych.




Modelowanie i identyfikacja,
W, S

Pawet
Wachel

45

Objasnia metody komputerowego modelowania srodowisk losowych oraz
nazywa i okresla metody generacji liczb losowych. Charakteryzuje (nie-)
parametryczne metody syntezy modeli linowych obiektéw dynamicznych na
podstawie danych niepewnych. Zna realizacje komputerowe podstawowych
metod identyfikacji systemow. Opracowuje referat na wybrany temat z zakresu
Modelowania i Identyfikacji. Referuje i w dyskusji argumentuje swoje
stanowisko.

Teoria i metody optymalizacji,
w, C

Piotr Wiecek

45

Omawia metody analityczne oraz warunki optymalnosci dla wielowymiarowych
zadan optymalizacyjnych. Wybiera wtasciwe algorytmy numeryczne stuzace do
rozwigzywania podstawowych typdw zadan optymalizacyjnych bez

i z ograniczeniami. Formutuje podstawowe algorytmy heurystyczne stuzace do
rozwigzywania zadan optymalizacji statycznej. Stosuje doktadne lub przyblizone
algorytmy do rozwigzania zadan optymalizacji statycznej bez i z ograniczeniami.
Dobiera algorytmy do rozwigzania zadan optymalizacji statycznej bez

i z ograniczeniami ze zmiennymi ciggtymi i dyskretnymi. Potrafi odpowiednio
dobiera¢ parametry dla podstawowych algorytmdw optymalizacyjnych.
Interpretuje uzyskane rezultaty dla praktycznych probleméw optymalizacyjnych
pojawiajgcych sie w sterowaniu i robotyce.

Przedmioty specjalnosciowe: Robotyka

6a

Systemy sterowania robotow,
W, C, P

Alicja Mazur

60

5

Omawia specyfike metod sterowania robota. Omawia zasady doboru metody
sterowania do rodzaju robota i sformutowanego zadania realizowanego przez
robota. Projektuje uktad sterowania dostosowany do modelu robota i stopnia
znajomosci jego dynamiki. Wyznacza macierz regresji i liniowo parametryzuje
model dynamiki robota.

7a

Sterowanie adaptacyjne i
odporne,
W, C, L

Krzysztof
Arent

60

Charakteryzuje metody modelowania systeméw z niepewnoscig w dynamice

i obecnoscig zewnetrznych sygnatow zaktdcajacych wraz z metodami ich analizy.

Charakteryzuje algorytmy sterowania odporne i adaptacyjne wraz z metodami
ich analizy. Konstruuje modele systemow z niepewnoscia w dynamice

i obecnoscig zewnetrznych sygnatow zaktdcajgcych oraz projektuje algorytmy
sterowania, odporne i adaptacyjne, dla takich systemdw, oparte na modelu,
oraz je analizuje.

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




8a

Metody sztucznej inteligencji,
W, P

Witold
Paluszynski

45

Definiuje pojecie sztucznej inteligencji, reprezentacji wiedzy i wnioskowania.
Dobiera metody przeszukiwania i uzycia heurystyk w rozwigzywaniu problemoéw.
Formutuje uzycie jezyka logiki matematycznej do opisu problemdw, oraz
objasnia znaczenie niekompletnosci i niepewnosci reprezentacji. Formutuje
uzycie prawdopodobienstwa do opisu problemoéw, rozrdznia zastosowanie sieci
bayesowskich i procesdw decyzyjnych Markowa oraz wybiera podstawowe
algorytmy ich rozwigzywania. Opracowuje abstrakcyjne opisy problemoéw
praktycznych i analizuje ich rozwigzania wykorzystujac algorytmy sztucznej
inteligenc;ji.

9a

Rozproszone systemy
sterowania,
W, L

Michat
Drwiega

60

Klasyfikuje i objasnia metody projektowania systemdw zorientowane na
komponenty. Wyjasnia metody projektowania rozproszonych systeméw
sterowania. Okresla i charakteryzuje protokoty komunikacji stosowane

w systemach rozproszonych. Charakteryzuje wybrane robotyczne srodowiska
oraz biblioteki programistyczne. Projektuje i implementuje rozproszone
heterogeniczne systemy sterowania. Analizuje, dekomponuje i definiuje ztozone
systemy, komponenty oraz interfejsy. Dobiera i wykorzystuje dostepne
Srodowiska i narzedzia programistyczne w celu implementacji ztozonych
rozproszonych systemdw sterowania.

10a

Algorytmy robotyki mobilnej,
W, L

Janusz
Jakubiak

45

Nazywa i charakteryzuje problemy i metody robotyki mobilnej. Student
charakteryzuje i objasnia zadania lokalizacji robotéw mobilnych, metody
budowania map, SLAM. Rozrdznia i objasnia zwigzane z nimi algorytmy.
Projektuje uktad nawigacji robota mobilnego. Rozwigzuje problem
samolokalizacji robota mobilnego, wykorzystujac czujniki robota. Opracowuje
i implementuje algorytm tworzenia mapy otoczenia przez robota mobilnego
oraz wykorzystuje mape otoczenia do nawigacji robota. Analizuje i prezentuje
algorytmy robotyki mobilnej publikowane w literaturze specjalistyczne;j.

11a

Uczenie maszynowe,
W, L

Rafat Zdunek

30

Wymienia i charakteryzuje metody uczenia maszyn nadzorowane. Wymienia

i wyjasnia metody uczenia maszyn nienadzorowane. Klasyfikuje i charakteryzuje
metody redukcji wymiarowosci i ekstrakcji cech. Stosuje algorytmy
automatycznej klasyfikacji i klasteryzacji danych. Stosuje metody redukcji
wymiarowosci danych i ekstrakcji cech.

12a

Roboty spoteczne,
W, L

Krzysztof
Arent

30

Charakteryzuje fundamentalne wtasnosci robota spotecznego, w szczegdlnosci
spotecznie inteligentnego agenta i urzeczywistnienia, oraz opisuje interakcje
cztowiek-robot. Obstuguje robota humanoidalnego NAO oraz projektuje

i wdraza scenariusze interakcji robot-cztowiek z udziatem robota NAO.




13a

Planowanie ruchu robotoéw,
W

Ignacy
Duleba

30

Okresla i charakteryzuje elementy sktadowe zadan planowania ruchu. Nazywa
i objasnia metody, i bazujgce na nich algorytmy, planowania ruchu dla
zréznicowanych modeli robotéw oraz dziatajgcych w réznych Srodowiskach.
Klasyfikuje i umiejscawia zadania planowania wsréd zadan robotyki oraz
analizuje elementy sktadowe metod planowania ruchu dla uktadéw
robotycznych o zréznicowanej strukturze, lub dziatajgcych w specyficznych
srodowiskach. Dobiera metode dla zadanego problemu planowania i ustala
wtasciwe jej parametry.

14a

Metody reprezentacji sceny,
w, C

Alicja Mazur

30

Przedmioty

Omawia metody matematyczne niezbedne dla teorii rozpoznawania.
Charakteryzuje etapy budowy automatycznego systemu rozpoznawania sceny
robota. Wykorzystuje wybrane metody matematyczne do budowy funkcji
rozstrzygajacych.

y specjalnosciowe: Elektroniczne systemy automatyki

6b

Sensory,
W, L

Arkadiusz
Dabrowski

30

2

Charakteryzuje zasade dziatania, konstrukcje i podstawy technologii stosowane;j
do wytwarzania czujnikdw wielkosci fizycznych. Klasyfikuje oraz charakteryzuje
sposdb dziatania oraz podstawowe parametry czujnikdw temperatury,
przeptywy, ci$nienia oraz przyspieszenia. Analizuje charakterystyki
przetwarzania oraz okres$la podstawowe parametry czujnikdéw wskazanych
wielkosci fizycznych.

7b

Sterowniki programowalne,
W, L

Krzysztof
Urbanski

60

Charakteryzuje budowe i sposoby programowania systeméw wbudowanych.
Klasyfikuje i objasnia techniki programowania systemow czasu rzeczywistego.
Woyjasnia zasady konstrukcji i programowania sterownikdw programowalnych
PLC. Stosuje zintegrowane srodowiska programistyczne, aby wykona¢
praktyczny system wbudowany. Projektuje i implementuje system SCADA.
Projektuje, wykonuje i testuje prosty program dla systemu czasu rzeczywistego.
Potrafi wykorzystac¢ PLC w projektach.

8b

Elementy i systemy optyczne,
W, L, P

Pawet
Kaczmarek

45

Opisuje dziatanie lasera, klasyfikuje typy laseréw i ich zastosowania. Objasnia
dziatanie optycznych systemow telekomunikacyjnych. Przedstawia optyczne
metody pomiarowe i je charakteryzuje. Przeprowadza eksperymenty z techniki
laserowej i Swiattowodowej. Dokonuje pomiaréw optycznych. Analizuje wyniki
eksperymentu i odpowiednio je interpretuje. Projektuje uktady fotoniczne.
Dobiera komponenty optyczne do uktadu. Dokonuje pomiaréw parametréw
zaprojektowanego uktadu i je analizuje.

9b

Sieci przemystowe,
W, L

Andrzej
Grobelny

45

Definiuje i charakteryzuje protokoty komunikacyjne uzywane w sieciach
przemystowych. Dobiera protokoty komunikacyjne uzywane w sieciach

przemystowych. Obstuguje i wdraza protokoty komunikacyjne uzywane
w sieciach przemystowych.

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




10b | Elektronika automatyki Grzegorz 60 5 Definiuje, rozpoznaje i opisuje podstawowe elementy i uktady elektroniczne
przemystowej, Dudzik automatyki przemystowej. Potrafi definiowa¢ zrédta szumoéw i zaktécen

W, L, P w ukfadach elektronicznych oraz wyjasni¢ sposoby ich ograniczania.
Przeprowadza eksperymenty laboratoryjne stosujgc zaawansowang aparature
pomiarowg dla ztozonych uktaddw elektronicznych. Prawidtowo projektuje i
dobiera konfiguracje uktadéw analogowych wspodtpracujacych z systemem
cyfrowym, uwzgledniajgc problemy redukcji zaktdcen i odpornosci na zaktécenia

zewnetrzne.
11b | Uczenie maszynowe, Krzysztof 45 4 Omawia najwazniejsze modele gtebokiego uczenia. Potrafi okresli¢ obszar
W, P Fonat zastosowan dla réznych modeli gtebokiego uczenia. Wykorzystuje modele

gtebokiego uczenia do rozwigzania praktycznych problemdw. Postuguje sie
popularnymi narzedziami i framework'ami z zakresu gtebokiego uczenia.

12b | Badania operacyjne w Agnieszka 45 3 Charakteryzuje i dobiera metody rozwigzywania ztozonych problemoéw
automatyce, Wielgus optymalizacji bazujgce na algorytmach metaheurystycznych. Projektuje aplikacje
W, L wykorzystujace odpowiednie dla danego zagadnienia struktury danych
i algorytmy metaheurystyczne.
13b | Praktyczne aspekty Aleksander 45 3 Opisuje sposoby reprezentacji, prébkowania i kwantyzacji sygnatow, identyfikuje
przetwarzania sygnatow, Gtuszek podstawowe problemy teorii cyfrowego przetwarzania sygnatéw, struktury
W, L filtrow cyfrowych, architekture procesoréw DSP oraz metody generowania kodu

i debugowania. Dokonuje analizy sygnatu w dziedzinie czasu i czestotliwosci

z uzyciem filtrow cyfrowych oraz stosuje narzedzia deweloperskie, opracowuje
programy dla procesoréw DSP, uwzgledniajac specyfike jezyka (C, ASM, Python)
i cechy sprzetowe procesora.

Specjalnos¢ Robotyka: zajecia 1-5 oraz 6a-14a;
specjalnosc¢ Elektroniczne systemy automatyki: zajecia 1-5 oraz 6b-13b.
Adres strony internetowej, pod ktérym znajduja sie karty przedmiotow:

https://sylabus.usos.pwr.edu.pl/
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