Zalacznik do programu studniéow

KATALOG KART PRZEDMIOTOW

Wydzial: Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw
Kierunek studiéow: Automatyka i Robotyka
Przyporzadkowany do dyscypliny: Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

Poziom ksztalcenia: studia pierwszego stopnia (inzynierskie)
Forma studiéw: stacjonarna

Profil: ogélnoakademicki

Jezyk prowadzenia studiéw: polski

Obowigzuje od cyklu ksztalcenia: 2023 /2024



Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Algebra z geometrig analityczna B
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Algebra and Analytic Geometry B
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W13AIR-S11404

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 15 19

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Zalecana jest znajomo$¢ matematyki odpowiadajaca maturze na poziomie podstawowym.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Przedstawienie podstawowych twierdzen i technik o charakterze algorytmicznym dotyczacych
teorii uktadéw rownan liniowych.

C2. Przedstawienie podstawowych poje¢ dotyczacych dzialan na macierzach, wektorow i wartosci
wlasnych macierzy.

C3. Przedstawienie podstaw teorii liczb zespolonych, wielomianéw i funkcji wymiernych.

C4. Prezentacja podstawowych poje¢ geometrii analitycznej w przestrzeni R3 .




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - zna metody rozwiazywania ukladéw rownan liniowych,
PEU_WO02 - zna wtlasnosci liczb zespolonych,

PEU_WO03 - zna wlasnosci algebraiczne wielomianéw,

PEU_WO04 - zna metody opisu prostych, ptaszczyzn i krzywych stozkowych.

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - potrafi dodawaé¢ i mnozy¢ macierze, oblicza¢ wyznaczniki,

PEU_UO02 - potrafi rozwiazywaé¢ uklady réwnan liniowych,

PEU_UO03 - potrafi wyznacza¢ wektory i wartosci wlasne macierzy,

PEU_U04 - potrafi przeprowadzaé obliczenia z wykorzystaniem liczb zespolonych,
PEU_UO05 - potrafi wyznacza¢ rownania plaszczyzn i prostych w przestrzeni.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - ma $wiadomo$¢ koniecznosci systematycznej i samodzielnej pracy w celu zdobycia

wiedzy.
TRESCI PROGRAMOWE
. . Liczba
Forma zajecé wyktlad godzin
Wyl | Indukcja matematyczna. Wzér dwumianowy Newtona. 1
W2 Macierz. Dzialania na macierzach. Macierz transponowana. Rodzaje macierzy 9
Y (trojkatna, symetryczna, diagonalna etc.)
Wyznacznik macierzy. Rozwiniecie Laplace’a. Dopelnienie algebraiczne elementu
Wy3 macierzy. Minor. Wlasnosci wyznacznikow. Obliczanie za pomoca operacji 3

elementarnych. Twierdzenie Cauchy’ego o mnozeniu wyznacznikéw. Macierz
nieosobliwa.

Macierz odwrotna. Metoda dopelnien algebraicznych i bezwyznacznikowa.
Wy4 | Wlasnosci macierzy odwrotnych. Réwnania macierzowe. Rzad macierzy. 2
Zastosowania wyznacznikéw, zwiazki z rzedem i odwracalnoécia macierzy.

Uktad réwnan liniowych. Twierdzenie Kroneckera — Capellego. Wzory Cramera.

Wyb | Metoda eliminacji Gaussa. Rozwiazywanie dowolnych uktadéw réwnan 3
liniowych.
Liczba zespolona. Postaé algebraiczna. Dzialania na liczbach zespolonych.

Wy6 . . 2
Sprzezenie. Modul. Argument gléwny.

W7 Interpretacja geometryczna liczby zespolonej. Postaé trygonometryczna i postaé 9

Y wykladnicza. Wzér de Moivre’a. Pierwiastek n-tego stopnia z liczby zespolone;j.
Wy8 Wielomian. Twierdzenie Bezout. Zasadnicze twierdzenie algebry. Pierwiastki 9

wielomianéw rzeczywistych.

Dzielnik liniowy i kwadratowy wielomianu rzeczywistego. Rozklad wielomianu
Wy9 | na czynniki. Funkcja wymierna. Rzeczywisty ulamek prosty. Rozktad funkcji 2
wymiernej na rzeczywiste utamki proste.

Wy10 | Wektory i wartosci wlasne macierzy. 2

Geometria analityczna w przestrzeni R? . Dzialania na wektorach. Dtugosé
Wyll | wektora. lloczyny: skalarny, wektorowy, mieszany. Zastosowanie do obliczania 2
pdl i objetodci.

Plaszczyzna. Wektor normalny. Rownanie ogdlne, parametryczne,

12 . . ..
Wy wyznacznikowe. Wzajemne polozenie ptaszczyzn.




Prosta. Rownanie parametryczne, kierunkowe, krawedziowe. Odleglo$é punktu

Wy13 | od prostej i od plaszczyzny. Wzajemne potozenie prostych. Wzajemne potozenie 3
prostej i ptaszczyzny. Rzut punktu na prosta i ptaszczyzne.
Krzywe stozkowe. Okrag. Elipsa. Hiperbola. Parabola. Zastosowania algebry

Wyl4 . . . 3
liniowe;j.
Suma godzin 30

. . - . Liczba
Forma zajeé — ¢éwiczenia .
godzin

Cwl | Przeksztalcanie wyrazen algebraicznych. Wzér dwumianowy Newtona. 1

Cw2 Dziatania na macierzach. 1
Obliczanie i stosowanie wlasnoséci wyznacznikéw. Rozwinigcie Laplace’a.

Cw3 | Obliczanie macierzy odwrotnej. Rozwiazywanie rownan macierzowych. 4
Znajdowanie rzedéw macierzy.

P Twierdzenie Kroneckera—Capellego. Wzory Cramera. Metoda eliminacji Gaussa.

Cw4 . . > P 4
Rozwiazywanie dowolnych ukladéw réwnan liniowych.
Dziatania na liczbach zespolonych w postaci algebraicznej. Znajdowanie postaci

Cwh trygonometrycznej i wyktadniczej. Interpretacja geometryczna. Potegowanie i 6
pierwiastkowanie liczb zespolonych. Rozwiazywanie prostych réwnan i
nieréwnosci.

P Znajdowanie pierwiastkow wielomianow. Rozklad wielomianéw na czynniki

Cwb . .. . . . . 4
nierozkladalne. Rozklad funkcji wymiernej na rzeczywiste utamki proste.

Cw7 | Wektory i wartoéci wlasne macierzy. 2

Cws Dzialania na wektorach. Wyznaczanie iloczynéw (skalarnego, wektorowego, 9
mieszanego) i stosowanie ich do obliczania pdl i objetosci.

Crwo Rozwigzywanie zadan z geometrii analitycznej w przestrzeni R — znajdowanie 4
rownan plaszczyzn, prostych, rzutow wektoréw.

Cwl10 | Kolokwium zaliczeniowe. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia problemowe i rachunkowe — metoda tradycyjna.

N3. Praca wtasna studenta — przygotowanie do ¢wiczen z wykorzystaniem pakietéw
matematycznych.

N4. Konsultacje.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01 - . .
F1 PEU_ W04 egzamin lub e-egzamin
PEU_UO1 - o I -
o PEU_U05, odp(;vvlezidzzil Itllstne, kartkéwki, kolokwia i/lub
PEU_Ko1 | &PPrawazany

P(W)=F1, P(C)=F2




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra i geometria analityczna. Przyklady i zadania, Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2015.

[2] T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra i geometria analityczna. Definicje, twierdzenia, wzory.
Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2014.

[3] P. Kajetanowicz, J. Wierzejewski, Algebra z geometria analityczna, PWN 2008.

[4] M. Zakrzewski, Markowe wyklady z matematyki, Algebra z geometria, Oficyna Wyd. GiS,
Wroctaw 2015.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] B. Gleichgewicht, Algebra, Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2004.

[2] A. Mostowski, M. Stark, Elementy algebry wyzszej, PWN, Warszawa 1963.

[3] W. Stankiewicz, Zadania z matematyki dla wyzszych uczelni technicznych, Cz. A, PWN,
Warszawa 2003.

[4] F. Leja, Geometria analityczna, PWN, Warszawa 1972.

[5] E. Kacki, D. Sadowska, L. Siewierski, Geometria analityczna w zadaniach, PWN, Warszawa
1993.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Karina Olszak, karina.olszak@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Algorytmy kombinatoryczne i podstawy sztucznej
inteligencji

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Combinatorial Algorithms and Introduction to
Artificial Intelligence

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0057

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 90
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na

ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 3

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 3.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 14

bezposéredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. znajomosé podstaw algebry i logiki w zakresie kurséw z planu studiow:
Algebra z geometrig analityczng, i Podstawy logiki, teorii automatéw i obliczalnosci

2. umiejetnosé programowania w Pythonie w zakresie kursu Obliczenia inzynierskie i naukowe




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy i umiejetnosci w zakresie podstawowych struktur danych takich jak: tablice,
listy, kolejki, stosy, stogi, tablice haszujace, drzewa i grafy.

C2. Nabycie wiedzy i umiejetnosci postugiwania sie podstawowymi algorytmami informatycznymi,
w tym operujacymi na grafach, jak réwniez kombinatorycznymi algorytmami sztucznej
inteligencji, wykorzystaniem heurystyk i algorytmami ewolucyjnymi.

C3. Nabycie wiedzy i umiejetnosci z zakresu elementarnej analizy algorytméw pod katem ich
efektywnosci i ztozonosci obliczeniowej.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - posiada uporzadkowana wiedze o algorytmach informatycznych przetwarzania danych,
w tym algorytmach sztucznej inteligencji wykorzystujacych heurystyki, oraz ich klasach
zlozonosci obliczeniowej

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - potrafi budowaé aplikacje wykorzystujace odpowiednie dla danego zagadnienia
struktury danych i algorytmy, oraz przeprowadzi¢ analize ztozonosci obliczeniowej
zbudowanego programu

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materialu

przedmiotu
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzt;z
Wyl Wzr0§t wartosci funkcji, notacja asymptotyczna: duze-O, €2, i ©, popularne 9
funkcje.
Wy2 | Algorytmy przeszukiwania, ztozono$¢ obliczeniowa. 2
Wy3 I/Al'g(')rytmy grafowe: przeszukiwanie, drzewa rozpinajace, obliczanie najkrotszych 9
Sciezek.
Wyd Wprowadzenie do sztucznej inteligencji: reprezentacja wiedzy, wnioskowanie, 9
uczenie.
Wyb5 | Przeszukiwanie Slepe, heurystyki, metody zachtanne, symulowane wyzarzanie. 2
Wy6 | Heurystyczne przeszukiwanie graféw, algorytm A*, tworzenie heurystyk. 2
Wy7 | Przeszukiwanie dla gier, algorytm minimaks, warianty. 2
Wy8-9 | Wprowadzenie do algorytmdéw ewolucyjnych. 4
Wyl0 Wprowad.zenie do sieci nel/lronowych, sieci jednokierunkowe, uczenie sieci, 9
propagacja wsteczna bleddw.
Wyll Budowa si§ci jednokierunkowych, dobor parametréw. Modele glebokie, sieci 9
konwolucyjne.
Wyl2 Zagadnie.nia z wiezami CSP, spdjnosé hukowa, propagacja wiezéw, 9
przeszukiwanie dla CSP.
Wy13 | Programowanie dynamiczne, obliczanie najdluzszego wspdlnego podciagu. 2
Wyl4 Zlozonosé obliczeniow.a algorytmoéw czasowa i pamieciowa, klasy P i NP, 9
problemy NP-trudne i NP-zupelne.
Wy15 | Podsumowanie wykladu 2




‘ Suma godzin 30
Forma zaje¢ — laboratorium Liczt?a
godzin

Lal-3 Implementacja przyktadowych algorytméw na podstawowych strukturach 6

danych.
La4-6 | Implementacja przeszukiwania na grafach. 6
La7-9 Implemen‘FaCja programu dla wybranej gry z wykorzystaniem opracowanej 6

heurystyki.
L??Oi Cwiczenia z algorytmami ewolucyjnymi: rozwigzanie problemu przyktadowego. 6
Lal3— | Budowa i uczenie jednokierunkowej sieci neuronowej na wybranym zbiorze 6

15 danych.
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego
N3. Laboratorium prowadzone przy komputerach, materialy na stronie kursu
N4. Praca wtasna, przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiggniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
Fl PEU_WO01, Testy przeprowadzane na wykladach oraz

PEU_KO01 pisemny egzamin.

F2

PEU_UO0L1,
PEU K01

Ocena wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych.

P(W) = F1; P(L)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] David L. Poole, Alan K. Mackworth: Artificial Intelligence: Foundations of Computational
Agents, 2nd Ed., Cambridge University Press, 2017

[2] Lech Banachowski, Krzysztof Marian Diks, Wojciech Rytter: Algorytmy i struktury danych,
PWN, 2021

[3] materialy internetowe

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] S.J.Russell, P.Norvig, Artificial Intelligence A Modern Approach (Third Edition), Prentice-Hall,
2010
[2] Thomas H. Cormen, Charles E. Leiserson, Ronald L Rivest, Clifford Stein: Wprowadzenie do
algorytméw, PWN, 2020




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Witold Paluszynski, witold.paluszynski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Algorytmy kombinatoryczne i wybrane zastosowania
sztucznej inteligencji

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Combinatorial Algorithms and Selected
Applications of Artificial Intelligence

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0058

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 90
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na

ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 3

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 3.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 14

bezposéredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. znajomosé podstaw algebry i logiki w zakresie kurséw z planu studiow:
Algebra z geometrig analityczng, i Podstawy logiki, teorii automatéw i obliczalnosci

2. umiejetnosé programowania w Pythonie w zakresie kursu Obliczenia inzynierskie i naukowe




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy i umiejetnosci w zakresie podstawowych struktur danych takich jak: tablice,
listy, kolejki, stosy, stogi, tablice haszujace, drzewa i grafy.

C2. Nabycie wiedzy i umiejetnosci postugiwania sie podstawowymi algorytmami informatycznymi,
w tym operujacymi na grafach, jak réwniez kombinatorycznymi algorytmami sztucznej
inteligencji, wykorzystaniem heurystyk i sieciami semantycznymi.

C3. Nabycie wiedzy i umiejetnosci z zakresu analizy algorytméw pod katem ich efektywnosci i
zlozonosci obliczeniowe;j.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - ma uporzadkowang wiedze na temat informatycznych algorytmoéw przetwarzania
danych, w tym algorytmoéw sztucznej inteligencji wykorzystujacych heurystyke oraz ich klas
zlozonosci obliczeniowej

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - potrafi budowaé aplikacje wykorzystujace odpowiednie dla danego zagadnienia
struktury danych i algorytmy, oraz przeprowadzi¢ analize ztozonosci obliczeniowej
zbudowanego programu

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materialu

przedmiotu
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzt;z
Wyl Wzr0§t wartosci funkcji, notacja asymptotyczna: duze-O, €2, i ©, popularne 9
funkcje.
Wy2 | Algorytmy przeszukiwania, ztozono$¢ obliczeniowa. 2
Wy3 fAl'g(')rytmy grafowe: przeszukiwanie, drzewa rozpinajace, obliczanie najkrotszych 9
Sciezek.
Wyd Wprowadzenie do sztucznej inteligencji: reprezentacja wiedzy, wnioskowanie, 9
uczenie.
Wyb5 | Przeszukiwanie $lepe, heurystyki, metody zachlanne, symulowane wyzarzanie. 2
Wy6 | Heurystyczne przeszukiwanie graféw, algorytm A*, tworzenie heurystyk.
Wy Reprezen/tacja wiedzy oparta na logice. Wnioskowanie przez dowodzenie 9
twierdzen.
Wy8 | Reprezentacja wiedzy i wnioskowanie w Prologu. 2
Wy9 | Reprezentacja wiedzy w postaci tréjek. Sieci semantyczne.
Wy 10 Serializacja sieci semantycznych. Zapis bytéw w postaci IRI. Notacja N-Triples. 9
RDF/XML.
Wyll | Jezyk zapytan SPARQL. 2
Wyl2 | Ontologie. Modelowanie ontologiczne. Przyklady ontologii.
Wy13 | Programowanie dynamiczne, obliczanie najdluzszego wspélnego podciagu.
Wyld Zlozonosc¢ obliczeniow.a algorytméw czasowa i pamigciowa, klasy P i NP, 9
problemy NP-trudne i NP-zupetne.
Wy15 | Podsumowanie wyktadu. 2




‘ Suma godzin 30

Forma zaje¢ — laboratorium Liczt?a
godzin
Lal-3 Implementacja przyktadowych algorytméw na podstawowych strukturach 6
danych.
La4-6 | Implementacja przeszukiwania na grafach. 6
La7-9 Implementacja programu dla wybranej gry z wykorzystaniem opracowanej 6
heurystyki.
Lal0- | Implementacja rozwiazywania zadan w reprezentacji logicznej z wykorzystaniem 6
12 Prologu.
Lal3— | Cwiczenia z reprezentacjg wiedzy za pomocy sieci semantycznych. Tworzenie 6
15 zapytan i uzyskiwanie odpowiedzi.
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego
N3. Laboratorium prowadzone przy komputerach, materialy na stronie kursu

N4. Praca wtasna, przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiggniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 PEU_ W01, Testy przeprowadzane na wykladach, pisemny

PEU_KO01 egzamin.

PEU_UO0L1,

k2 PEU_KO1

Ocena wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych.

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] David L. Poole, Alan K. Mackworth: Artificial Intelligence: Foundations of Computational
Agents, 2nd Ed., Cambridge University Press, 2017

[2] Lech Banachowski, Krzysztof Marian Diks, Wojciech Rytter: Algorytmy i struktury danych,
PWN, 2021

[3] materialy internetowe

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] S.J.Russell, P.Norvig, Artificial Intelligence A Modern Approach (Third Edition), Prentice-Hall,
2010

[2] Thomas H. Cormen, Charles E. Leiserson, Ronald L Rivest, Clifford Stein: Wprowadzenie do
algorytméw, PWN, 2020

[3] Z. Michalewicz. Algorytmy genetyczne + struktury danych = programy ewolucyjne. WNT, 2003




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Witold Paluszynski, witold.paluszynski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Analiza matematyczna 1.1 A
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Mathematical Analysis 1.1 A
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W13AIR-SI11412

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 150 90
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 5 3

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 3.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 3.0 1.9

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Zalecana jest znajomo$¢ matematyki odpowiadajaca maturze na poziomie rozszerzonym.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie z podstawowymi funkcjami elementarnymi i ich wtasnosciami.

C2. Zapoznanie z podstawowymi pojeciami i twierdzeniami rachunku rézniczkowego funkcji jednej
zmienne;j.

C3. Zapoznanie z pojeciem calki oznaczonej, jej podstawowymi wlasnoéciami oraz metodami
obliczania.

C4. Przedstawienie przyktadéw praktycznych zastosowan metod analizy matematycznej funkeji
jednej zmiennej rzeczywistej.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - zna wykresy i wlasnosci podstawowych funkcji elementarnych
PEU_WO02 - zna pojecia i twierdzenia rachunku rézniczkowego funkcji jednej zmiennej
PEU_WO03 - zna pojecie calki oznaczonej, jej wlasnosci i podstawowe zastosowania

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - umie rozwiazywaé typowe réwnania i nieréwnoéci z funkcjami elementarnymi

PEU_UO02 - umie stosowa¢ elementy badania przebiegu zmiennosci funkcji do rozwiazywania
typowych zadan, umie stosowa¢ rachunek rézniczkowy do rozwiazywania wybranych zagadnien
praktycznych

PEU__UO03 - umie oblicza¢ typowe calki oznaczone i nieoznaczone, umie stosowa¢ rachunek catkowy
do rozwiazywania wybranych zagadnien praktycznych

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - ma $wiadomo$¢ koniecznosci systematycznej i samodzielnej pracy w celu zdobycia
wiedzy

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajecé wyktad godzin
Wyl Definicja funkcji. Funkcja liniowa, kwadratowa, wielomiany. Funkcje wymierne. 3
Y Skladanie funkcji. Przeksztalcanie wykresu.
W2 Funkcja réznowarto$ciowa. Funkcja odwrotna i jej wykres. Funkcje potegowe i 9
Y wykladnicze oraz odwrotne do nich. Wlasnosci logarytmu.
Wy3 | Funkcje trygonometryczne. Kolo trygonometryczne. Funkcje cyklometryczne. 2
Ciagi liczbowe. Granice wtasciwe i niewlasciwe ciagéw liczbowych. Twierdzenia
Wy4 . . Lo . 3
o granicach ciggdéw. Wyrazenia nieoznaczone. Liczba e.
W5 Granice funkcji w punkcie i nieskonczonosci. Przyklady granic podstawowych 9
Y wyrazen nieoznaczonych. Asymptoty.
W6 Ciagtos¢ funkcji w punkcie i na przedziale. Podstawowe wtasnosci funkeji 9
Y ciaglych. Przyblizone rozwiazywanie rownan.
Definicja pochodnej funkcji. Interpretacja geometryczna i fizyczna. Styczna.
Wy7 | Rézniczka. Pochodne podstawowych funkcji elementarnych. Reguty 2
rézniczkowania.
Twierdzenie Lagrange’a. Przedzialy monotonicznosci funkcji. Regula de
Wy8 , . 2
I"Hospitala.
Wy9 | Ekstrema lokalne i globalne. Przyktady zagadnien optymalizacyjnych. 2
Wy 10 Definicja calki nieoznaczonej i jej wlasnosci. Podstawowe wzory. Caltkowanie 9
y przez czesci i podstawienie.




Wyll | Definicja catki oznaczonej i jej wlasnosci. Tw. Newtona-Leibniza. 2
Przyklady zastosowan calki oznaczonej (np. rednia warto$é funkeji na

Wy12 . L . iy . 2
przedziale, pole obszaru, objeto$é bryly obrotowej, diugosé krzywej itp.)

Wy13 | Catkowanie funkcji wymiernych i trygonometrycznych. 2
Przyktady zastosowan metod analizy matematycznej funkcji jednej zmiennej

Wyl4 | (np. wzér Taylora i Maclaurina, wypuklo$é i punkty przegiecia wykresu lub 2
przyklady zastosowan specyficzne dla kierunku studiéw).
Suma godzin 30

. . - . Liczba
Forma zajeé — ¢éwiczenia .
godzin

Crwl Elementy logiki matematycznej (spdjniki, kwantyfikatory). Okreslanie dziedziny 9
funkcji. Badanie parzystoéci.

Crw Sktadanie funkcji. Przeksztatcanie wykresow. Rozwiazywanie rownan i 9
nieréwnosci algebraicznych i wymiernych.

Cw3 | Funkcja odwrotna. Typowe réwnania i nieréwnosci wykladnicze i logarytmiczne. 2

Crwd Funkcje trygonometryczne i cyklometryczne. Koto trygonometryczne. Typowe 9
roéwnania i nieréwnosci trygonometryczne.

P Badanie monotonicznosci i uzasadnianie ograniczonosci ciaggéow liczbowych.

Cwb . . T 2
Obliczanie granic ciagéw liczbowych.

Cw6 | Granice funkcji. Wyznaczanie asymptot. 2

Cw7 | Badanie ciaglosci funkcji. Przyblizone rozwigzywanie réwnan. 2

Cw8 | Definicja pochodnej. Reguly rézniczkowania. Styczna. Rézniczka. 2

Cw9 | Regula de 'Hospitala. Przedzialy monotonicznosci funkcji. 2

Cwl10 | Wyznaczanie ekstreméw lokalnych i globalnych. 2

Cwl1l | Obliczanie calek nieoznaczonych. Calkowanie przez czedci i podstawienie. 2

Cw12 | Obliczanie calek oznaczonych. Zastosowanie do obliczania pola. 2

Cw13 | Zastosowania calki oznaczonej c.d. 2

Cwl4 | Calkowanie funkcji wymiernych i trygonometrycznych. 2

Cwl15 | Kolokwium. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia problemowe i rachunkowe — metoda tradycyjna.

N3. Praca wtasna studenta z wykorzystaniem pakietéw matematycznych.

N4. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_UO1 -

odpowiedzi ustne, kartkéwki, kolokwia i/lub

F1 PEU_U03, .
e-sprawdziany

PEU_KO1




PEU_ WO01 -

k2 PEU_ W03

egzamin lub e-egzamin

P(W)=F2, P(C)=F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] G. Decewicz, W. Zakowski, Matematyka, Cz.1, WNT, Warszawa 2007.

[2] M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 1. Definicje, twierdzenia, wzory, Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroclaw 2015.

[3] M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 1. Przyklady i zadania, Oficyna Wydawnicza
GiS, Wroctaw 2015.

[4] W. Krysicki, L. Wlodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, Cz. I, PWN, Warszawa 2006.
LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] F. Leja, Rachunek rézniczkowy i catkowy, PWN, 2012.

[2] R. Leitner, Zarys matematyki wyzszej dla studiéw technicznych, cz.1-2, WNT, Warszawa 2006.

[3] M. Zakrzewski, Markowe wyklady z matematyki. Analiza, Oficyna Wydawnicza GiS, Wroclaw
2013.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Jolanta Sulkowska, jolanta.sulkowska@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Analiza matematyczna II
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Mathematical Analysis 11
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W13AIR-S11645

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 16

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Znajomos$¢ rachunku rézniczkowego i caltkowego funkcji jednej zmiennej rzeczywiste;j.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie z podstawowymi pojeciami i twierdzeniami rachunku rézniczkowego funkcji wielu
zmiennych wraz z zastosowaniami.

C2. Zapoznanie z pojeciem calki podwéjnej, metodami jej obliczania i przykladami zastosowan w
geometrii.

C3. Zapoznanie z catkami niewladciwymi I rodzaju oraz z podstawowymi kryteriami zbieznosci
szeregbow liczbowych i wlasnosciami szeregdéw potegowych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - wymienia i opisuje pojecia i twierdzenia rachunku rézniczkowego funkcji wielu
zmiennych.

PEU_WO02 - ma wiedze o metodach obliczania calek podwodjnych oraz przyklady ich zastosowan.

PEU_WO03 - zna calke niewltasciwg I rodzaju oraz podstawowe kryteria zbieznosci szeregéw
liczbowych i wlasnosci szeregéw potegowych.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - umie oblicza¢ pochodne czastkowe, wyznacza¢ gradient i pochodng kierunkows oraz
znajdowaé ekstrema lokalne funkcji dwéch zmiennych.

PEU_U02 - umie oblicza¢ calki podwdjne oraz wykorzystywacé je do wyznaczania pél i objetosci.

PEU_UO03 - umie badaé zbiezno$¢ calek niewlasciwych I rodzaju oraz typowych szeregéw
liczbowych, a takze rozwija¢ funkcje w szereg potegowy przy wykorzystaniu rozwinieé funkcji
elementarnych.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - uczy sie systematycznej i samodzielnej pracy w celu zdobycia wiedzy.

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajecé wyktad godzin
Funkcje wielu zmiennych. Dziedzina. Wykres. Poziomica. Pochodne czastkowe
pierwszego rzedu. Definicja. Interpretacja geometryczna. Plaszczyzna styczna do
Wyl .. . . fe L. . . 2
wykresu funkcji dwoch zmiennych. Rézniczka i jej zastosowanie do szacowania
btedéw pomiarow.
Wy2 | Pochodna kierunkowa. Gradient funkcji. Pochodne czastkowe wyzszych rzedow. 2
W3 Ekstrema lokalne funkcji dwéch zmiennych. Warunki konieczne i wystarczajace 9
Y istnienia ekstremum.
Definicja catki podwéjnej. Interpretacja geometryczna. Obliczanie catek
Wy4 P .. 2
podwdjnych po obszarach normalnych. Calki iterowane.
W5 Calka podwodjna we wspélrzednych biegunowych. Przyklady zastosowan catek 9
Y podwdjnych w geometrii.
Wy6 | Calki niewlasciwe pierwszego rodzaju. Kryterium poréwnawcze i ilorazowe.
Wy7 | Szeregi liczbowe. Podstawowe kryteria zbieznosci. Zbiezno$¢ bezwzgledna.
Wy8 | Szeregi potegowe. Szereg Taylora i Maclaurina. 2
Suma godzin 15
. . . . Liczba
Forma zajeé — ¢éwiczenia .
godzin
Cwl Pochodne czastkowe. Plaszczyzna styczna. Zastosowania rézniczki. 2
Cw2 | Pochodna kierunkowa. Gradient. Pochodne czastkowe wyzszych rzedéw. 2
Cw3 | Ekstrema funkeji dwéch zmiennych. 1
Cw4 | Calka podwdjna. Obliczanie calek iterowanych. 2
Crws Wspodlrzedne biegunowe w catkach podwéjnych. Przyklady zastosowan calek 9
podwdjnych w geometrii.
Cw6 | Calki niewlasciwe pierwszego rodzaju. 1
Cw7 | Szeregi liczbowe 2




Cw8 | Szeregi potegowe. 2

Cw9 Kolokwium zaliczeniowe

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia problemowe i rachunkowe — metoda tradycyjna.

N3. Praca wtasna studenta z wykorzystaniem pakietéw matematycznych.

N4. Konsultacje.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_UO1-

kolokwium na ¢wiczeniach, kartkowki,

F1 U03, ..

PEU K01 odpowiedzi ustne
Fo PEU_WO01- cozamin

W03 &7

P(W)=F2, P(C)=F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 2. Definicje, twierdzenia, wzory, Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2016.

[2] F. Leja, Rachunek rézniczkowy i catkowy, PWN, Warszawa 2012.

[3] W.Zakowski, W.Kotodziej, Matematyka, cz. II, WNT, Warszawa 2014.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 2. Przyklady i zadania, Oficyna Wydawnicza
GiS, Wroclaw 2016.

[2] W. Krysicki, L. Wlodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, Cz. II, PWN, Warszawa 2006.

[3] R. Leitner, Zarys matematyki wyzszej dla studiéw technicznych, Cz. 1-2, WNT, Warszawa 2006.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Jacek Malecki, jacek.malecki@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Automatyka w systemach energii odnawialnej
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Automation in Renewable Energy Sources
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-S10201

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Podstawowa wiedza i umiejetnosci z zakresu kursu Podstawy uktadéw elektronicznych.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie podstawowej wiedzy uwzgledniajacej jej aspekty aplikacyjne z nastepujacych dzialéw
elektroniki zrodet odnawialnych: C1.1 Topologia systeméw fotowoltaicznych, elektrowni
wiatrowych, konwerteréw i przeksztaltnikéw energii elektrycznej. C1.2 Sposoby
wykorzystywania i konstruowania systeméw wykorzystujacych konwertery, falowniki oraz
regulatory tadowania. C1.3 Uklady zwiekszajace sprawnos¢ pozyskiwania energii ze zrodet
odnawialnych w tym: algorytmy wyszukiwania punku mocy maksymalnej oraz algorytmy
sledzace pozorny ruch Stonca.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé¢ student powinien by¢ w stanie rozrozniaé i
scharakteryzowac¢ pierwotne odnawialne zrédla energii oraz algorytmy wyszukiwania punktu
mocy maksymalnej, uktady nadazne za $wiatlem, koncentratory promieniowania stonecznego i
konwertery energii elektrycznej.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien umie¢ analizowaé¢ pierwotne
odnawialne Zrédta energii, dobiera¢ poszczegdlne konwertery, przetworniki, uktady dystrybucji
energii elektrycznej, algorytmy wyszukiwania punktu mocy maksymalnej, uklady nadazne za
Swiatlem oraz koncentratory promieniowania stonecznego.

7 zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dziatalnosci
inzynierskiej oraz ich na gospodarke oraz $rodowisko naturalne

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:(:izzl;i

Wyl | Energetyka konwencjonalna a odnawialne zrédla energii - wprowadzenie. 1

Wy2 | Uklady konwerteréw napiecia w systemach odnawialnych Zrodel energii. 2

Wy3 I}Jlfl&dy inwe.r’teréw i urzadzen kondycjonujacych w systemach odnawialnych 1
zrédel energii.

Wy4 | Elektrownie wiatrowe - budowa i koncepcje rozwoju technologii. 1

Wy Automatyka w elek.trowniach wiatrowych - regulacja predkosci obrotowej oraz 1
kata obrotu gondoli.

Wy6 Energia storica - elektrownie cieplne, kolektory stoneczne, automatyka w 1
systemach solarnych.

Wy7 Systemy f.(')towoltaiczne - podstawowe konfiguracje, budowa i koncepcje rozwoju 9
technologii.

Wy8 Automatyka w elekt.rov.vniacl'l stonecznych - uklady nadazne za $wiatlem, 1
koncentratory promieniowania stonecznego.

Wy Energia wody i geotermalna - automatyka w hydroelektrowniach i elektrowniach 1
cieplnych.

Wy10 | Magazyny energii, wodoér, biogaz i biomasa jako nosniki energii. 2

Wy1l | Koncepcje rozwoju systeméw odnawialnych zrédel energii.

Wy12 | Kolokwium zaliczeniowe. 1




‘ Suma godzin 15
Forma zaje¢ — projekt ;;(Zzti)z
Pr1 Ustalenie tematu, zakresu i celu projektu. 2
Pro Zapoznanie si¢ z obszarem problemowym projektu, ustalenie wstepnego 9
harmonogramu.
Pr3 Opracowanie zalozen projektowych, dyskusje na forum grupy, przygotowanie 6
harmonogramu projektu.
Pr4 Realizacja projektu wedlug harmonogramu. 12
Prb Prezentacja efektow wykonanego projektu.
Pr6 Przedstawienie ostatecznej dokumentacji projektu. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych.

N2. Dokumentacja projektowa.
N3. Konsultacje.

N4. Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe, przygotowanie do dyskus;ji i testu

zaliczeniowego.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 PEU_WO01, Aktywnosé na wyktadzie, zaliczenie
PEU_KO01 sprawdzianu pisemnego.
PEU_UO01, . .
o PEU_KO1- Dr}:}:}iii)a’;sma ocena dokumentacji
PEU K02 | PrOJestowe

P(W) = F1; P(P) = F2




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]
2]
3]
[4]

Bogdanienko J.: Odnawialne zrédla energii, PWN, Warszawa, 1989.

Lewandowski W.M.: Proekologiczne odnawialne Zrédla energii, WNT, Warszawa, 2006.
Klugmann-Radziemska E.: Fotowoltaika w teorii i praktyce, BTC, Legionowo, 2010.
Pluta Z.: Podstawy teoretyczne fototermicznej konwersji energii stonecznej, Oficyna Wyd.
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2000.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

1]
2]

[10]

[11]

Tokarz J.: Szanse rozwoju energetyki odnawialnej, Czysta Energia, 2002, 10, s. 16-18.
Kazmerski L.L.: Photovoltaics. A Review of Cell and Module Technologies, Renewable &
Sustainable Energy Reviews 1, 1997, s. 71.

Markvart T., Castaner L.: Practical Handbook of Photovoltaics, Elsevier 2003.

Rodacki T., Wyl ek W., Latko A.: Elektrownie fotowoltaiczne wspolpracujace z siecia
elektroenergetyczna , Przeglad Elektrotechniczny 5, 1999, s. 124-128.

Dmowski A., Dzik T.: Odnawialne zrédla energii wspélpracujace z ogniwami paliwowymi jako
nowoczesnymi zasobnikami energii uzywane do produkcji energii elektrycznej. Wiadomosci
Elektrotechniczne 7-8, 2004, s. 21-24.

Béjko M.: Jazda bez spalin, Newsweek, 26.10.2003, s. 70-73.

Salas V., Olias E., Barrado A., Lazaro A.: Review of the maximum power point tracking
algorithms for stand-alone photovoltaic systems, Solar Energy Materials and Solar Cells, 6
czerwiec 2006, s. 1555-1578

Mroczka J., Ostrowski M.: A hybrid maximum power point search method using temperature
measurements in partial shading conditions, Metrology and Measurement Systems 21 (4), s.
733-740

Mroczka J., Ostrowski M.: Maximum power point search method for photovoltaic panels which
uses a light sensor in the conditions of real shading and temperature, SPIE Optical Metrology,
952611L-952611-8

Prinsloo G., Dobson R.: Solar Tracking; Sun Position, Sun Tracking, Sun Following.
Stellenbosch, SolarBooks (2015).

Chrzan M., Pietruszczak D., Wiktorowski M.: "Wybrane zagadnienia projektowania instalacji
elektrycznej typu OZE na przyktadzie domowej elektrowni fotowoltaicznej.” Autobusy: technika,
eksploatacja, systemy transportowe 19 (2018).

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Mariusz Ostrowski, mariusz.ostrowski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Bezpieczenstwo elektryczne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Electrical safety
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-S10206

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 30 30
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 1 1
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 1.0
o charakterze praktycznym ’
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie podstawowych zasad budowy instalacji elektrycznych niskiego napiecia.

C2.
napiecia.

C3.
C4.

Poznanie zasad funkcjonowania systemow ochrony przeciwporazeniowej w instalacjach niskiego

Poznanie kryteriow skutecznosci ochrony przeciwporazeniowej w instalacjach niskiego napiecia.

Poznanie zasad wykonywania badan instalacji elektrycznych niskiego napiecia.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Ma wiedze o skutkach oddzialywania pradu elektrycznego na organizm czlowieka,
srodkach ochrony przeciwporazeniowej i kryteriach jej skutecznoéci w instalacjach niskiego
napiecia.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - Potrafi wykonywa¢ pomiary w instalacjach elektrycznych niskiego napiecia, oceniaé ich
wyniki i sporzadzi¢ dokumentacje.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU__KO01 - Wspéldziala w zespole wykonujacym badania instalacji elektryczne;j.

PEU_KO02 - Rozumie prawne aspekty i skutki dzialalnosci inzynierskiej, idee normalizacji,
certyfikacji, bezpieczenistwa i higieny pracy.

PEU_KO03 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dzialalnosci

inzynierskie;j.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wykltad ;cl)(zlzzt;z
Wyl Qgélna .c.h.ar.akfjerystyka przepiséw i norm dotyczacych budowy urzadzen, 3
instalacji i sieci elektroenergetycznych.
Wy2,3 Wytwarzanie, przesy.la?nie, rozdzial energii elektrycznej. System 4
’ elektroenergetyczny i jego parametry.
Wyd,5 Ochrqna przecivaora.Zen?owa/ - tec'hniczne srodki o.chl.rony. Ochron:il p.rzed 4
’ dotykiem bezposrednim i posrednim w uktadach sieciowych o napieciu do 1kV.
Wy6 Zasady eksploatacji oraz instrukcje eksploatacji urzadzen, instalacji i sieci 9
elektroenergetycznych.
Wy7 | Kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — laboratorium ;(l)(éizzlzi
Lal Wstep: - zapoznanie studentéw z zasadami bezpieczenstwa pracy w 1
laboratorium; -zapoznanie studentéw z obstuga aparatury.
Pomiary impedancji petli zwarcia. Pomiary ciaglosci przewodu ochronnego.
La2 Pomiary rezystancji izolacji przewodéw. Pomiary wytacznikéw 7
réznicowo-pradowych. Pomiary rezystancji uziemienia.
Y.aczenie podstawowych obwoddéw instalacji elektrycznych niskiego napiecia
La3 (wylaczniki schodowe, wylaczniki krzyzowe, przelaczniki bistabilne, automaty 7
schodowe, czujniki zmierzchu, czujniki ruchu PIR).
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Konsultacje.
N3. Cwiczenia laboratoryjne.

N4. Praca wtlasna.




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie

PEU_WO01, . . .
F1 PEU_K02 Kolokwium zaliczeniowe

PEU_Uo1, Ocena sprawozdan i aktywnosci na zajeciach
F2 PEU_KO01- laboratorvinveh

PEU_K03 aporatorynye

P(W) = F1; P(L)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] The Electrical Engineering Handbook, Wai-Kai Chen, 2005 Elsevier Inc.
[2] Norma PN-HD 63364 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych
[3] Poradnik inzyniera elektryka. WNT Warszawa 2011

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Electrical installation guide, 2008 Schneider Electric

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Remigiusz Mydlikowski, remigiusz.mydlikowski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Cyfrowe przetwarzanie obrazéw
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Digital image processing
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10024

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 30
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 10
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy o podstawowych zagadnieniach cyfrowego przetwarzania obrazdéw, w tym
pobierania i wstepnego przetwarzania obrazow

C2. Zdobycie wiedzy na temat segmentacji obrazow
C3. Zdobycie wiedzy o metodach opisywania wtasnosci obiektéw na podstawie obrazow

C4. Zdobycie umiejetnoéci konstruowania i ewaluacji metod przetwarzania obrazow na
rzeczywistych przyktadach




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Posiada wiedze w zakresie metod wstepnego przetwarzania, filtracji i analizy obrazéw

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Potrafi wykorzysta¢ srodowisko programistyczne w celu zbadania metod przetwarzania
obrazow i konstruowania zlozonych procedur przetwarzania z procedur elementarnych

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - ma $§wiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy w zdobywaniu i pogltebianiu wiedzy
PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspdlpracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych pelniac w nich rozne role.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:jjzzt;z

Wyl | Wstep do cyfrowego przetwarzania obrazow 2
Wy2 | Akwizycja obrazéw 2

Wy3 | Transformacje punktowe, operacje histogramowe 2
Wy4 | Transformacje globalne 2
Wyb5 | Transformacje lokalne 2
Wy6 | Segmentacja 2
Wy7 | Lokalne operatory krawedzi 2
Wy8 | Detektory krawedzi 2
Wy9 | Aproksymacja krawedzi 2
Wy10 | Operacje morfologiczne 2
Wyll | Parametryzacja obiektow 2
Wyl2 | Stereowizja dwukamerowa 2
Wy13 | Analiza ruchu 2
Wyl4 | Zastosowania praktyczne 2
Wy15 | Podsumowanie kursu, kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 30

Forma zaje¢ — laboratorium ;(l)(;izzt;i

Lal Program zajeé, szkolenie stanowiskowe BHP 1

La2 Srodowisko programowe do przetwarzania obrazéw 2

La3 Dyskretyzacja i kwantyzacja 2

La4 Histogram i transformacje punktowe 2

Lab Transformacje globalne 2

La6 Filtry i transformacje lokalne 2

La7 Progowanie i operatory krawedzi 2

La8 Operacje morfologiczne 2

Suma godzin 15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia laboratoryjne
N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, 1 .
F1 PEU_KO1 Kartkéwki, kolokwium
PEU_UO01, Do . .
o PEU_KOL. szsgaglgeczlczei 1329ratoryjnych i
PEU_ K02 pracowanie sprawozdan

P(W)=F1; P(C)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Gonzalez R., Woods R., Digital Image Processing. Prentice Hall, Upper Saddle River, N.J., 2008.

[2] Tadeusiewicz R., Korohoda P., Komputerowa analiza i przetwarzanie obrazéw. FPT, Krakéw,
1997.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Bradski G., Kaehler A., Learning OpenCV. O’Reilly, Cambridge, 2008.

[2] Notatki z wykladu i program zajeé¢ laboratoryjnych

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Joanna Ratajczak, joanna.ratajczak@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Elektronika mocy

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Power electronics
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: W12AIR-SI10203

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 30
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2 1
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 1.0
o charakterze praktycznym ’
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Podstawowa wiedza w zakresie uktadéw elektronicznych

CELE PRZEDMIOTU

C1. Podstawowa wiedza na temat budowy, zasad dziatania i wladciwoséci podstawowych

elektronicznych ukltadéw mocy (wykonawczych).

C2. Podstawowa wiedza na temat EMC w uktadach mocy.

C3. Umiejetnosé przeprowadzenia eksperymentéw z uktadami wykonawczymi mocy.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Student ma wiedze w zakresie budowy i zasady dziatania podstawowych uktadéw
elektronicznych mocy, a w szczegélnosci uktadow wykonawczych automatyki

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - Student potrafi zrealizowa¢ prosty elektroniczny uktad wykonawczy, uruchomié go oraz
zmierzy¢ jego podstawowe parametry

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Potrafi pracowaé samodzielnie i/lub wspdlpracowaé z zespolem w realizacji zadania
inzynierskiego pelniac rozne role; potrafi wykona¢ przydzielone zadania zgodnie z
harmonogramem prac.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad ;cl)(zlzzt;fl

Wyl | Elementy p6lprzewodnikowe mocy (diody, tyrystory, triaki, IGBT, MOSFET); 2
Wy2 | Przekazniki elektromechaniczne i péiprzewodnikowe 2
Wy3 | Sterowanie tranzystorami duzej mocy - tranzystor jako klucz; 2
Wy4 | Uklad mostkowy sterowania (pétmostek, mostek H, uklad bootstrap); 2
Wyb | Wlasciwosci i dobor silnika do zastosowania; 2
Wy6 Poxpi{ir. kata p,oloZenia wirnika silnika (enkodery bezwzgledne i inkrementalne) i 9

czujniki obrotéw (tachometry)
Wy7 | Sterowanie silnikéw szczotkowych pradu statego (PMDC) 2
Wy8 | Sterowanie silnikow uniwersalnych; 2
Wy9 | Sterownie silnikow krokowych; 2
Wy10 | Sterowanie silnikéw bez szczotkowych; 2
Wyll | Sterowanie silnikéw AC (inwertery); 2
Wyl2 | Regulatory/zasilacze impulsowe mocy; 2
Wy13 | Konwertery mocy AC/DC, DC/DC, DC/AC; 2
Wyl4 | Zagadnienia kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC) w uktadach mocy 2
Wy15 | Podsumowanie; Test koncowy; 2

Suma godzin 30

Forma zaje¢ — laboratorium ;:)Cdzzl?i

Wykonanie czterech éwiczen pomiarowych z listy dostepnych w Laboratorium

Uktadéw Elektronicznych:

1. Konstrukcja prostego silnika PMDC;

2. Uktad wyzwalania przekaznika elektromechanicznego i péiprzewodnikowego;
Lal-5 | 3. Silnik krokowy $redniej mocy; 15

4. Sterowanie silnika uniwersalnego;

5. Przetwornica DCDC — uktad firmy WURTH;

6. Sterowanie silnika bezszczotkowego;

7. Sterowanie silnika AC (inwerter);

Suma godzin 15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Projektor, komputer z programem do prezentacji (np. PowerPoint).
N3. Samoksztatcenie.

N4. Stanowiska laboratoryjne wyposazone w aparature specjalistyczna zaleznie od wykonywanego
zadania. Praca w zespole 2 osobowym (w wyjatkowych sytuacjach 3 osobowym).

N5. Praca w laboratorium zespole 2 osobowym (w wyjatkowych sytuacjach 3 osobowym).

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie

(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, ,

F1 PEU_KO1 Test koncowy
PEU_UO01, Kartkéwki, realizacja uktadu, uruchomienie,

F2 PEU_KO1, pomiary oraz sprawozdanie z przeprowadzonych
PEU_KO02 pomiaréw.

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] J. Przepiérkowski, Silniki elektryczne w praktyce elektronika, BTC, 2012,wyd. 2

[2] W. Tietze, Ch. Schenk, Electronic Circuits. Handbook for Design and Applications, Springer,
2009,

[3] P. Horowitz, W. Hill, The Art. Of Electronics, Cambridge University Press 2015
[4] S. L Herman, Industrial motor control, Clifton Park, 2014

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] A. Ioinovici, Power electronics and energy conversion systems. Volume 1, Fundamentals and
hard-switching converters, Wiley, 2013

[2] Batarseh, Power Electronics, Springer,2018

[3] A. L Pressman, SWITCHING AND LINEAR POWER SUPPLY, POWER CONVERTER
DESIGN, ROCHELLE PARK : HAYDEN BOOK COMP, 3rd edition, 2008

[4] S. S Ang,... Power-switching converters, CRC, 2011

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Jerzy Witkowski, jerzy.witkowski@Qpwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Elektronika w systemach inteligentnych

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Electronics in Intelligent Systems
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: W12AIR-SI10205

Grupa kurséw: NIE

Wyklad

Cwiczenia

Laboratorium Projekt

Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni
(ZZU)

30

30

Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta
(CNPS)

60

90

Forma zaliczenia

Zaliczenie
na ocene

Zaliczenie
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

3.0

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

1.2

1.5

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Podstawowa wiedza i umiejetnosci z zakresu uktadéw elektronicznych

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie koncepcji technologii M2M oraz podsystemoéw kontrolno-sterujacych stosowanych w

nowoczesnym budynku i samochodzie.

C2. Nabycie umiejetnosci projektowania nowoczesnych podsysteméw kontrolno-sterujacych

stosowanych w nowoczesnym budownictwie i motoryzacji.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Opisuje wybrane systemy kontrolno-sterujace stosowane w nowoczesnym budownictwie
i motoryzacji oraz ideg¢ technologii M2M.

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - Potrafi zaprojektowaé¢ i dokumentowaé¢ podsystem kontrolno-sterujacy stosowany w
nowoczesnym budownictwie i motoryzacji.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespolem w realizacji zadania
inzynierskiego pelniac rozne role; potrafi wykona¢ przydzielone zadania zgodnie z
harmonogramem prac.

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajec wyktad godzin
Wy1-2 | Komunikacja bezprzewodowa w technologii M2M. 4
Wy3 | Koncepcja inteligentnego budynku. 2
Wy4-5 | Systemy kontrolne w nowoczesnym budynku. 4
Wy6-9 | Podsystemy kontrolno-sterujace w nowoczesnym budynku. 8
Wy10 | Koncepcja inteligentnego samochodu. 2
Wyll | Magistrale komunikacyjne nowoczesnego samochodu. 2
W{iz Podsystemy kontrolno-sterujace w nowoczesnym samochodzie. 7
Wy15 | Kolokwium 1
Suma godzin 30
. . . Liczba
Forma zajeé projekt godzin
Prl Wprowadzenie, organizacja pracy, dostepna baza sprzetowa i programowa, 9
wybér tematu/tematéw, rozeznanie literaturowe i sprzetowe
Pr2 Opracowanie zalozen wstepnych 2
Pr3-7 | Opracowanie projektu czesci sprzetowej 10
Plr 28 ) Opracowanie projektu oprogramowania 10
Pri13- . . . ..
14 Weryfikacja projektu (pomiary testowe, symulacje,itp.) 4
Pr15 | Opracowanie dokumentacji projektu w formie raportu 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Konsultacje indywidualne.
N3. Zajecia projektowe.




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01, . .
F1 PEU K01 kolokwium pisemne
PEU_UO01,
F2 PEU_KO01, projekt - dokumentacja i oméwienie
PEU__KO02

P(W) = F1; P(P) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Artykuly i pozycje ksiazkowe z zakresu nowoczesnej motoryzacji i budownictwa.
[2] Inne 7Zrédia (noty aplikacyjne, materialy firmowe, itp.)

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] Paul Horowitz, Winfield Hill, ”Sztuka elektroniki”, Wydawnictwa Komunikacji i Lacznosci,

Warszawa, wydanie 1T

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Dariusz Wysoczanski, dariusz.wysoczanski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Etyka inzynierska
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Engineering Ethics
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W08W12-S10012

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

0.6

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie przez studentéw elementarnej wiedzy z etyki ogdlnej i zawodowej

C2. Uksztaltowanie wrazliwosci na dylematy moralne w pracy inzyniera

C3. Zapoznanie studentéw z kodeksami etyki inzynierskiej




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - student ma wiedze niezbedna do rozumienia etyczno-spotecznych uwarunkowan
dziatalnosci inzynierskiej, takich jak: filozoficzny namyst nad istotg techniki i konkretne
rozstrzygniecia na gruncie ,warto$ciowania techniki”.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Prawidlowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwiazane z wykonywaniem zawodu, ma
sSwiadomo$¢ przestrzegania zasad etyki zawodowej.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzti)z

Wyl | Etyka jako dyscyplina filozoficzna 1
Wy2 | Gléwne szkoly metaetyczne 1
Wy3 | Problem sumienia 1
Wy4 | Podstawowe pojecia etyczne — problem uzasadnienia norm etycznych 1
Wy5 | Sposoby uzasadnienia norm w etykach deontologicznych 1
Wy6 | Sposoby uzasadnienia norm w etyce utylitarystycznych 1
Wy7 | Problemy dzialalno$ci technicznej 1
Wy8 | Determinizm techniczny w $wietle sporu o mozliwos¢ wolnosci 1
Wy9 | Elementy socjologii zawodu 1
Wy10 | Status etyki inzynierskiej 1
Wyll | Problem odpowiedzialnoéci zawodowej inzyniera 1
Wyl2 | Etyczna ocena wdrazania nowych technologii (TA) 1
Wy13 | Struktura i funkcja kodekséw inzynierskiej etyki zawodowej 1
Wy14 | Prezentacja wybranych inzynierskich kodekséw etycznych cz. 1. 1
Wy15 | Prezentacja wybranych inzynierskich kodeksow etycznych cz. 2. 1

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Dyskusja

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, . .
F1 PEU_KO1 Kolokwium pisemne

P(W) = F1




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

Agazzi E., Dobro, zlo i nauka, ttum. E. Katuszynska, Warszawa 1997.

Anzenbacher A.; Wprowadzenie do etyki, 2008.

Birnbacher D., Odpowiedzialno$¢ za przyszte pokolenia, Krakéw 1999.

Chyrowicz B. [red.], Etyka i technika w poszukiwaniu ludzkiej doskonalosci, Lublin 2004.
Galewicz W. [red.], Moralnoéé i profesjonalizm. Spér o pozycje etyk zawodowych, Krakéw 2010.
Gasparski W., Dobro, zlo i technika, [w:] Problemy etyczne techniki, Instytut Probleméw
Wspolcezesnej Cywilizacji, Warszawa 1999, s. 17-26.

Gasparski W., Dobro, zlo i technika, ,,Zagadnienia Naukoznawstwa” 1999 nr 3-4, s. 386-391.
Gockowski J. Pigon K., Etyka zawodowa ludzi nauki, Wroctaw 1991.

Jonas H., Zasada odpowiedzialnoéci. Etyka dla cywilizacji technologicznej, ttum. M. Klimowicz,
Krakéw 1996.

Kiepas A., Czlowiek — technika — srodowisko: cztowiek wspolczesny wobec wyzwan konca wieku,
Katowice 1999.

Kiepas A., Czlowiek wobec dylematéw filozofii techniki, Katowice 2000.

Kiepas A., Nauka — technika — kultura: studium z zakresu filozofii techniki, Katowice 1984.
Ossowska M., Normy moralne. Proba systematyzacji, Warszawa 2003.

Postman N., Technolpol: triumf techniki nad kultura, Warszawa 1995.

Styczen T., Wprowadzenie do etyki, Lublin 1993.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1]

NN =T EONS)

Bober, W. J., Powinno$¢ w $wiecie cyfrowym: etyka komputerowa w $wietle wspolczesnej
filozofii moralnej, 2008.

Kotarbiniski T., Dziela wszystkie. Prakseologia, Ossolineum 2003.

Lisak M. Elementy etyki w zawodzie architekta, 2006.

Stowinski B., Podstawy sprawnego dziatania, Koszalin 2007.

Soltysiak G., Kodeksy etyczne w Polsce, Warszawa 2006.

Sutek M., Swiniarski J., Etyka jako filozofia dobrego dzialania zawodowego, Warszawa 2001.
Slipko T., Zarys etyki ogélnej, Krakéw 2004.

Slipko T., Zarys etyki szczegélowej: t.1: Etyka osobowa, t.2: Etyka spoleczna, Krakéw 2005.
Wawszczak, W., Humanizacja Inzynieréw, ,Forum Akademickie” nr 9, wrzesien 2003, s. 38-40.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Serafin, krzysztof.serafin@pwr.wroc.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Filozofia
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Philosophy
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W08W12-S10010

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

1.2

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie stuchaczy ze specyfika mysli filozoficznej ze szczegbélnym uwzglednieniem metod
wnioskowania.

C2. Przyswojenie wiedzy na temat podstawowych metod uprawnionego wnioskowania regulujacego i
porzadkujacego nasze myslenie.

C3. Przedstawienie uwarunkowan dzialalnosci inzynierskiej oraz ukazanie problemu spolecznej
odpowiedzialnoéci nauki i techniki




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - student uzyskuje wiedze na temat uprawnionych metod wnioskowania (indukcji,
dedukcji, abdukeji)

PEU_WO02 - student ma wiedze niezbedna do rozumienia i interpretowania spotecznych oraz
filozoficznych uwarunkowan dzialalnosci inzynierskiej

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ przestrzegania zasad etyki zawodowej i standardow technicznych.

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba

Forma zaje¢ — wyktad godzin
Wyl | Gléwne zagadnienia i kierunki filozofii 2
Wy2 | Podobienstwa i réznice migedzy filozofia a religia 2
Wy3 | Podobienistwa i réznic miedzy filozofia a nauka 2
Wy4 | Podstawowe zalozenia epistemologii 2
Wyb5 | Podstawowe zaltozenia ontologii 2
Wy6 | Podstawowe zalozenia etyki 2
Wy7-8 | Panorama wspolczesnej mysli filozoficznej 4
V\%g_ Podstawowe zalozenia filozofii spolecznej 4
Wi/; I- Podstawowe zalozenia filozofii nauki i techniki 4

Wy13- . Lo ;. . o

14 Problemy spotecznej odpowiedzialnosci nauki i techniki 4
Wy15 | Spoteczne i filozoficzne uwarunkowania dziatalno$ci inzynierskiej 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Wyktad interaktywny

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sig¢
(na koniec semestru) uczenia sie

PEU_WOL, Praca pisemna przygotowana na podstawie
F1 PEU_WO02, p przye P

wykladdw i zalecanej literatury

PEU KO1

P(W) = F1




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] S. Blackburn, Oksfordzki stownik filozoficzny, Warszawa 2004;
[2] T. Buksinski, Publiczne sfery i religie, Poznan 2011,

[3] A. Chalmers, Czym jest to, co zwiemy nauka, Wroctaw 1997;
[4] R. M. Chisholm, Teoria poznania,1994;

[5]

5] Ch. Frankfort- Nachmiast, D. Nachmiast, Metody badawcze w naukach spotecznych, Poznan
2001;

[
[
[12] K.R. Popper, Wiedza obiektywna, Warszawa 1992;
[
[

14] M. Tempezyk, Ontologia Swiata przyrody, Krakéw 2005.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] A. Anzenbacher, Wprowadzenie do filozofii, Krakéw 2000;

[2] R. Goodin, P. Pettit, Przewodnik po wspoélczesnej filozofii politycznej;
[3] B. Depré, 50 teorii filozofii, ktére powiniene$ znaé, Warszawa 2008.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Marek Sikora, m.sikora@pwr.wroc.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Fizyka 1.1A
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Physics 1.1A
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W11AIR-S14001

Grupa kurséw: TAK

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 90 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie

na ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢ X

kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 18 16

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Znajomo$¢ podstaw analizy matematycznej i algebry

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie podstawowe]j wiedzy z zakresu mechaniki klasycznej, termodynamiki fenomenologicznej,
podstaw mechaniki kwantowej, fizyki jadra atomu i fizyki fazy skondensowanej

C2. Zdobycie umiejetnosci jakosciowego rozumienia, interpretacji oraz ilo$ciowej analizy — w oparciu
o prawa fizyki — wybranych zjawisk i proceséw fizycznych z zakresu mechaniki klasycznej,
termodynamiki fenomenologicznej, podstaw mechaniki kwantowej, fizyki jadra atomu i fizyki
fazy skondensowanej




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Zna i potrafi objasni¢ podstawowe prawa mechaniki punktu materialnego, uktadu
punktéow materialnych i bryly sztywnej, a takze wlasnosci ruchu drgajacego i zjawisk falowych.

PEU_WO02 - Zna i potrafi objaéni¢ podstawowe prawa termodynamiki fenomenologicznej

PEU_WO03 - Zna wybrane zagadnienia fizyki wspoélczesnej z zakresu podstaw mechaniki kwantowej,
fizyki jadra atomowego oraz fizyki ciata statego

7 zakresu umiejetnosci:

PEU__UO01 - Potrafi ilosciowo i jakoSciowo opisywaé zjawiska i procesy z zakresu praktyki

inzynierskiej postugujac si¢ podstawowymi prawami mechaniki klasycznej, a w szczegdélnosci
prawami dynamiki oraz zasadami zachowania

PEU_UO02 - Potrafi ilosciowo i jako$ciowo analizowaé zagadnienia fizyczne o charakterze
inzynierskim postugujac sie podstawowymi prawami oraz zasadami termodynamiki
fenomenologicznej

PEU_UO03 - Potrafi jako$ciowo opisywaé zjawiska i analizowaé¢ zagadnienia wspélczesnej praktyki
inzynierskiej w oparciu o prawa i zasady fizyki wspoélczesnej

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu

przedmiotu
PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i zdobywaé¢ wiedzg z réznych zrédet.

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajecé wyktlad godzin
Wprowadzenie: zakres i metodologia fizyki; metoda naukowa; wielkosci i
Wyl . . 1
jednostki fizyczne
Wy2 | Kinematyka punktu materialnego 2
Wy3 | Dynamika punktu materialnego. Ré6wnania ruchu dla prostych przypadkéw 2
Wy4 | Praca i energia mechaniczna. Zasada zachowania energii mechanicznej 2
Wyb5 | Dynamika uktadu punktéw materialnych. Zasada zachowania pedu 2
Wy6 | Dynamika ruchu obrotowego; bryta sztywna. Zasada zachowania momentu pedu 3
Wy7 | Ruch drgajacy. Oscylator harmoniczny 3
Wy8 | Fale mechaniczne: opis ruchu falowego, energia fali, interferencja, fale stojace 3
Wy9 | Zasady termodynamiki, energia wewnetrzna, zasada ekwipartycji energii 2
Elementy teorii kinetyczno-molekularnej gazu doskonalego, rozklady Maxwella i
Wy10 2
Boltzmanna
Wil Podstawy mechaniki kwantowej: stany uktadu, funkcja falowa, kwantowanie 9
Y energii, tunelowanie
Fizyka jadrowa: budowa atomu, sily jadrowe, promieniotworczosé, reakcje
Wyl2 . . . 3
rozpadu i syntezy jadrowej
Elementy fizyki fazy skondensowanej: struktura pasmowa ciat statych,
Wyl3 . . . . . . . . 3
przewodnictwo cieplne izolatordéw, wlasnosci elektryczne i optyczne cial statych
Suma godzin 30




Liczba

Forma zaje¢ — ¢wiczenia godzin

Crwl Rozwi@zywanie zadan: wielkoSci wektorowe, jednostki fizyczne oraz niepewnosci 1
pomiarowe

Cw2 | Rozwigzywanie zadan: Kinematyka punktu materialnego

Cw3 Rozwiazywanie zadan: Dynamika punktu materialnego

Crwd Rozwiazywanie zadan: Praca i energia mechaniczna. Zasada zachowania energii 9
mechanicznej

Cwh Rozwiazywanie zadan: Dynamika ukladu punktéw materialnych i zasada 9
zachowania pedu

Cwb Rozwiazywanie zadan: Dynamika ruchu obrotowego; bryla sztywna; zasada 9
zachowania momentu pedu

Cw7 | Rozwiazywanie zadan: Ruch drgajacy; oscylator harmoniczny

Cw8 | Sprawdzian konicowy
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1.
N2.
N3.
N4.
N5.
NG6.
N7.
N8.

Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
Cwiczenia, rozwigzywanie zadan

Cwiczenia rachunkowe — sprawdziany pisemne

Cwiczenia rachunkowe — zadania domowe

Konsultacje

Praca wtasna — przygotowanie do ¢wiczen

Praca wtasna — wskazana lektura dodatkowa

Praca wtasna — przygotowanie do egzaminu

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie

(na koniec semestru) uczenia sie

F1

PEU_ UO1-

PEU_KO02

PEU__U03, Odpowiedzi ustne, pisemne sprawdziany,
PEU_KO01, zadania domowe, sprawdzian koncowy z ¢wiczen

F2

PEU_WO01-
W03,

PEU_ K01,
PEU K02

Egzamin pisemny

P(W) = F2; P(C) = F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] D. Halliday, R. Resnick, J. Walker, Podstawy fizyki, tom 1,2,4,5, Wydawnictwo Naukowe PWN,

Warszawa 2003

[2] Jay Orear, Fizyka, Wydawnictwo Naukowo-Techniczne, Warszawa, 2008.
[3] T.W. Sawieliew, Wyktady z fizyki, tom 1-3, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2003.
[4] Listy zadan publikowane przez wyktadowcéw




LITERATURA UZUPERENIAJACA:
[1] H. D. Young, R. A. Freedman, University Physics, Pearson-Addison Wesley, 2014

[2] W. Korczak, M. Trajdos, Wektory, pochodne, catki, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa,
2013.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Pawel Machnikowski, pawel.machnikowski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Fizyka 3.3

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Physics 3.3
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W11 AIR-S14002

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30 30
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 1 1
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 10
o charakterze praktycznym ’
()
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy w zakresie podstaw fizyki ciala stalego niezbednej do rozumienia zasady
dziatania urzadzen pétprzewodnikowych

C2. Nabycie umiejetnosci przeprowadzenia prostych pomiaréw elektrycznych w celu wyznaczania
podstawowych parametréw uzytkowych badanych przyrzaddw.

C3. Nabycie umiejetnosci pracy w zespole.

C4. Zrozumienie potrzeby samoksztalcenia.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:
PEU_WO01 - rozumie podstawy fizyczne dzialania wybranych urzadzen péiprzewodnikowych.

PEU_WO02 - zna zasady pomiaréw podstawowych parametréw elektrycznych wybranych elementow
pétprzewodnikowych

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - potrafi wyjasni¢ podstawy dzialania wybranych przyrzadéw polprzewodnikowych

PEU_U02 - potrafi wykona¢ pomiary podstawowych parametréw réznych diod
pélprzewodnikowych.

PEU_UO03 - potrafi przeprowadzi¢ analize wynikéw pomiaru i ocenié¢ wlasciwosci badanych
elementéw uktadéw elektronicznych

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i w zespole podczas realizacji zadan laboratoryjnych;
zdobywaé¢ wiedze z réznych Zrodet.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad gcl)(sizzti)i
Wyl | Uklady krystalograficzne. Wigzania chemiczne w cialach statych. 1
Wy2 Mode?l elfz%{tronéw swobodnych. Metale. Prawo Ohma. Przewodnictwo i 1
ruchliwosé.
Wy3 | Model elektronéw prawie swobodnych. Teoria pasmowa cial statych. 2
Wy4 | Elektrony i dziury w poétprzewodnikach.
Wyb | Pélprzewodniki samoistne i domieszkowe, z prosta i skosna przerwa wzbroniona. 2
Wy6 Z'l@cza pc’)lprzewod.nikowe: metal-pélprzewodnik, zlacze p-n i tranzystor 3
bipolarny, hetero- i nanostruktury.
Wy7 OptoelektrOI.liczne urzal.dzenia pélprzewodnikowe ( fotodetektor, bateria 9
stoneczna, dioda LED i laser ).
Wy8 | Tranzystory polowe JFET, MOSFET etc.. Urzadzenia CCD. 2
Wy9 | Test zaliczeniowy
Suma godzin 15




Liczba

Forma zajeé — laboratorium .
godzin

Lal Wprowadzenie do laboratorium (wspdélne dla dwéch grup). 1
Cztery sposrod nastepujacych éwiczen laboratoryjnych:
Cw.1 Pomiar charakterystyk I-U diod LED na zakres widzialny i na
podczerwien. Wyznaczenie opornosci szeregowej, wspétczynnika idealnosci oraz
przerwy wzbronionej potprzewodnika.
Cw.2 Pomiar charakterystyk I-U w funkcji temperatury zlacza p-n. Wyznaczenie
dynamiki zmiany wartosci potencjatu wbudowanego od przyrostu temperatury
ztacza. Wyznaczenie przerwy wzbronionej pélprzewodnika.
Cw.3 Pomiar charakterystyk I-U diod Zenera. Wyznaczanie opornosci statycznej
i dynamicznej dla wybranych punktéow pracy diody. Wyznaczanie z
oscylograméw wartosci spadku napiecia na diodzie i pradu plynacego przez

La2-5 | diode. 12
Cw.4 Pomiar charakterystyk statycznych tranzystora polowego (JFET).
Wyznaczenie konduktancji i transkonduktancji dla wybranych punktéw pracy
tranzystora.
Cw.5 Pomiary charakterystyk I-U nieo$wietlonej i o§wietlonej fotodiody. Pomiar
zaleznosci pradu zwarcia i napiecia rozwarcia od natezenia Swiatla. Wyznaczanie
trzema metodami opornoéci szeregowej zlacza. Sprawdzanie prawa odwrotnosci
kwadratéw.
Cw.6 Pomiar zaleznosci opornoéci elektrycznej metalu i pélprzewodnikéw od
temperatury, wyznaczenie temperaturowego wspoltczynnika opornosci metalu i
przerwy energetycznej pélprzewodnika.

La6 | Cwiczenia odrébkowe (wspélne dla dwéch grup). 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. e-materiaty do wykladu umieszczone w Internecie.

N3. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego

N4. Instrukcje — wstep teoretyczny do ¢wiczen laboratoryjnych

N5. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N6. Konsultacje i kontakt poczta elektroniczna.

N7. Praca wtasna, przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych

N8. Praca wlasna — opracowanie wynikéw pomiarowych w formie sprawozdania




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie

PEU_UO01-
F1 Uo3, Odpowiedz ustna, testy
PEU_KO1

PEU_UO1-
U03,

PEU K01,
PEU K02

F2 Ocena sprawozdania z laboratorium

PEU_WOL,
F3 PEU W02,
PEU K01

aktywnos¢ na wykladzie: odpowiedZ ustna oraz
testy

PEU_WO01,
F4 PEU_ W02, test koncowy
PEU_ Ko01

P(W) = F4 (uwzgledniajac F3, max podniesienie o 1); P(L)=(F1+F2)/2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Materialy do wykladu (pliki PPT), dostepne poprzez internet : www.if.pwr.wroc.pl\ popko

[2] Materialy do laboratorium ( wstepy teoretyczne oraz instrukcje robocze) , dostepne poprzez
internet : www.if.pwr.wroc.pl\ popko

[3] S.Kuta ,Elementy i uklady elektroniczne” Wyd. AGH, wyd. I 2000

[4] E.Popko ,Fizyka odnawialnych zrédel energii”, E-skrypt DBC

[5] J.Hennel ,Podstawy elektroniki pélprzewodnikowej” WNT Warszawa 1995.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] W.Marciniak “Przyrzady péiprzewodnikowe i uklady scalone” WNT Warszawa 1987

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Ewa Popko, ewa.popko@pwr.wroc.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Inteligentna Fabryka
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Smart Factory
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10046

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

0.6

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Wiedza z zakresu kursu Internet Rzeczy (IoT)

2. Wiedza z zakresu podstawowych zagadnien dotyczacych automatyki

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu nowoczesnych systeméw nadzoru proceséw
technologicznych lub produkcji.

C2. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu budowy i sposobu funkcjonowania inteligentnych fabryk




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé¢ student powinien by¢ w stanie wskazaé¢ trendy
rozwojowe w obszarze automatyki i robotyki, a takze scharakteryzowac¢ kluczowe elementy
integracji w nowoczesnym Srodowisku wytworczym

PEU_W02 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien umieé¢ nakresli¢ najwazniejsze
cechy wyrézniajace przebieg proceséw technologicznych i produkcyjnych w inteligentnych
fabrykach

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dzialalnosci
inzynierskiej oraz ich wplyw na spoteczenstwo oraz gospodarke.

PEU_KO02 - Identyfikuje problemy zarzadzania jakoscia w inteligentnej fabryce.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;clo(élzzt;i

Wyl | Wprowadzenie do kursu i okreslenie warunkow zaliczenia 1

Wy2 Kluczowe etapy w rozwoju produkcji przemystowej tworzace podwaliny pod 9
Przemyst 4.0

Wy3 | Zastosowanie IoT i sieci 5G w inteligentnych fabrykach

Wy4 | Rola sztucznej inteligencji i Big Data w przemysle 4.0

Wy Schemat ]audovvy i ergonomii inteligentnych fabryk wedlug nowoczesnych 9
standardéw

Wy6 Systemy i.nformat.yczne stosc?wane do nadzorowania przebiegu proceséw/ 9
technologicznych i produkcyjnych (SCADA) wykorzystywane w przemysle 4.0

WyT7 | Perspektywy rozwoju inteligentnych fabryk 3

Wy8 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01,
PEU_W02, .
F1 PEU_KOL, Kolokwium z wyktadu
PEU_KO02

P(W) = F1




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Gilchrist A. (2016) Introduction to the Industrial Internet. In: Industry 4.0. Apress, Berkeley,
CA.

[2] Ustundag A., Industry 4.0 Managing the Digital Transformation, Springer Series in Advanced
manufacturing, Springer-Verlag GmbH, 2017

[3] Szwajca D., Matusek M., Wolniak R., Stawiarska E., Wdrazanie rozwiazan Przemystu
4.0Wydawnictwo: CeDeWu, 2020

[4] M. Fidali, Przewodnik po technologiach 4.0, ISBN: 978-83-66984-07-3, 2021

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] https://myscadaworld.com/

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Agata Obstarczyk, agata.obstarczyk@pwr.edu.pl;Damian Wojcieszak,
damian.wojcieszak@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Internet Rzeczy
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Internet of Things
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10042

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

Podstawy programowania w jezyku Python
Podstawowa wiedza na temat architektury mikrokontrolerow

Podstawowa wiedza na temat sieci komputerowych

- W=

Podstawy programowania w jezyku C/C++




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy w zakresie urzadzen Internetu rzeczy
C2. Zaznajomienie si¢ z protokotami transmisji w odniesieniu do Internetu rzeczy
C3. Zapoznanie sie z technikami przetwarzania danych pomiarowych w Internecie Rzeczy

C4. Nabycie wiedzy w zakresie bezpieczenstwa przesylanych danych w weztach Internetu rzeczy

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien by¢ w stanie scharakteryzowaé
architekture Internetu Rzeczy, wskaza¢ wykorzystywane protokolty wymiany danych pomiedzy
weztami, zidentyfikowac i opisa¢ formy zabezpieczenia przesylanych danych, dobraé
odpowiednie narzedzia do stworzenia sieci dla Internetu Rzeczy oraz objasni¢ ich role w
realizacji zadania tworzenia tejze sieci.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien umieé: zaprojektowaé
architekture Internetu Rzeczy, opracowaé algorytmy do wstepnego przetwarzania danych,
oceni¢ bezpieczenstwo zaprojektowanej sieci, tworzy¢ wezty Internetu Rzeczy.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materialu
przedmiotu

PEU_KO02 - Potrafi pracowaé samodzielnie i/lub wspdlpracowaé z zespolem w realizacji zadania
inzynierskiego pelniac rozne role; potrafi wykona¢ przydzielone zadania zgodnie z
harmonogramem prac.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzti)z

Wyl | Zasady zaliczenia. Historia i wprowadzenie do IoT 2
Wy2 | Referencyjny model architektury urzadzen Internetu Rzeczy 2
Wy3 | Wybrane platformy dla IoT 2
Wy4 | Protokoly komunikacyjne - przewodowa i bezprzewodowa wymiana danych 4
Wyb | Przetwarzanie i gromadzenie danych pomiarowych z urzadzen Internetu Rzeczy 4
Wy6 | Technologia M2M 2
Wy7 | Aspekty energetyczne w IoT 2
Wy8 | Zarzadzanie i bezpieczenstwo przesylanych danych w IoT 2
Wy9 | Studium wybranych rozwiazan w sieciach IoT 6
Wy10 | Przysztosé Internetu Rzeczy 2
Wyll | Kolokwium zaliczeniowe 2

Suma godzin 30




Forma zajeé — projekt ;;?z?z
Pri Projekt inteligentnego domu w Srodowisku wirtualnym 3
Pr2 Czujniki i aktuatory w sieciach IoT 6
Pr3 Projektowanie i analiza dzialania sieci loT w wybranych standardach tacznosci 6
bezprzewodowej
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Praca wlasna, przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych
N3. Zajecia projektowe

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, . ,
F1 PEU_KO1 test koncowy
PEU__UO01,
F2 PEU_KO01, ocena realizacji projektéw
PEU_KO02

P(W) = F1; P(P) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Andy King, Programming the Internet of Things, O’Reilly Media Inc, 2021

[2] John Shovic, Raspberry Pi IoT Projects: Prototyping Experiments for Makers, Springer, 2021

[3] Ioana Culic, Alexandru Radovici, Cristian Rusu, Commercial and Industrial Internet of Things
Applications with the Raspberry Pi: Prototyping IoT Solutions, Apress, 2020

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Jarostaw Domaradzki, jaroslaw.domaradzki@pwr.edu.pl;Michal Mazur, michal.mazur@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Liniowe uklady sterowania
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Linear Control Systems
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0035

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30 60 60
(CNPS)

. . . Zaliczenie | Zaliczenie na
Forma zaliczenia Egzamin

na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 1 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 1.0 2.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
fajecion ymABAAYH 1.2 0.8 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Posiada wiedze i umiejetnosci okreslone przez efekty ksztalcenia z zakresu kursu uktady
dynamiczne




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy i umiejetnosci w zakresie wyprowadzania i analizy reprezentacji systemu
dynamicznego ze zmiennymi stanu dla liniowych systeméw dynamicznych.

C2. Nabycie wiedzy i umiejetnosci w zakresie badania fundamentalnych wlasnosci liniowych
ukladow sterowania: sterowalnosci, stabilizowalnosci, obserwowalnosci, wykrywalnosci.

C3. Nabycie wiedzy i umiejetnosci w zakresie sterowania z rozmieszczaniem biegunéw w formie
sprzezenia zwrotnego od stanu, obserwatorow i kompensatoréw dynamicznych.

C4. Nabycie wiedzy w zakresie podstaw sterowania minimalno-kwadratowego i H_ inf

C5. Nabycie wiedzy w zakresie podstaw sterowania sterowania predykcyjnego

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student potrafi objasni¢ strukture, reprezentacje i
wlasnosci liniowych ukladéw sterowania ze sprzezeniem zwrotnym oraz scharakteryzowac
zadania sterowania i stowarzyszone z nimi algorytmy sterowania oparte na modelu dla
obiektow sterowania typu MIMO.

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_U01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé student potrafi analizowaé wybrane wlasnosci
liniowych ukladéw sterowania oraz przeprowadzacé obliczenia niezbedne do syntezy i analizy
algorytmoéw sterowania dla systeméw MIMO teoretycznie, przy pomocy kartki i oléwka

PEU_U02 - W wyniku przeprowadzonych zajeé¢ student potrafi analizowaé wybrane wlasnosci
liniowych ukladéw sterowania oraz przeprowadza¢ obliczenia niezbedne do syntezy i analizy
algorytméw sterowania dla systeméw MIMO przy pomocy $rodowiska programowego do
obliczen inzynierskich i naukowych.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespotem w realizacji zadania z
teorii sterowania.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;;ilzzti)z
Wyl Omowienie kwes'tii formalnych. Reprezentacja ze zmiennymi stanu liniowego 9
ukladu sterowania.
Wy2 | Sterowalnosé 2
Wy3 | Reprezentacje réwnowazne ukladu sterowania 2
Wy4 | Rozmieszczanie biegunéw przez sprzezenie zwrotne od stanu, stabilizowalno$é 2
Wyb5 | Obserwowalnosé 2
Wy6 | Dekompozycja Kalmana 2
Wy7 | Obserwator stanu, wykrywalnosé 2
Wy8 K}ompensa.tor dynamiczny, stabilizacja systemu nieliniowego w punkcie 9
rownowagi.
Wy9 | Wprowadzenie do sterowania minimalno-kwadratowego
Wy10 | Algebraiczne Réwnanie Riccatiego - wybrane wlasnosci
Wyll | Wprowadzenie do sterowania predykcyjnego




Wy12 | Wprowadzenie do sterowania predykcyjnego z ograniczeniami
Wy13 | Relacyjna definicja systemu sterowania, przestrzenie systemow, normy systeméw
14- . . . Lo
Wi_) Wprowadzenie do sterowania H_ inf ze sprzezeniem zwrotnym od stanu. 3
Suma godzin 30
. . P . Liczba
Forma zajeé — ¢wiczenia .
godzin
Wyprowadzanie modeli ze zmiennymi stanu dla prostych ukladéw elektrycznych
Cwl | i mechanicznych, obliczanie exp(At), wyznaczanie rozwiazan liniowych réwnan 3
rézniczkowych typu wejscie/stan/wyjscie.
Cw2 | Badanie sterowalnosci 2
Badanie wtasnosci systeméw w postaci kanonicznej sterowalnej i regulatorowej,
Cw3 wyliczanie macierzy wzmocnienia w sprzezeniu zwrotnym od stanu, 2
rozmieszczajacym bieguny, na gruncie formuty Ackermann’a.
Crwd Badanie obserwowalnosci, systemow w postaci kanonicznej obserwatorowej i 9
obserwowalnej, wyznaczanie obserwatora Luenbergera.
Crw5 Projektowanie kompensatora dynamicznego, badanie stabilizowalnosci i 9
wykrywalnosci,
Crwb Projektowanie sterownika liniowego stabilizujacego nieliniowy uklad sterowania 9
w punkcie réwnowagi.
CowT Projektowanie sterownikéw minimalno-kwadratowych dla prostych systeméw 9
SISO, badanie wybranych wtasnosci Algebraicznego Rownania Ricattiego
Suma godzin 15
. . . Li
Forma zajeé¢ — laboratorium 1czl?a
godzin
Szkolenie stanowiskowe i BHP. Wybrane zagadnienia z programowania w
Lal . . . e . . 3
Matlabie (Octave) i analizy numerycznej liniowych ukladéw sterowania.
La2 Sterowalnos$é - przemieszczanie ukladu sterowania pomiedzy stanami 2
Sprzezenie zwrotne od stanu - rozmieszczanie biegunéw dla ukladow sterowania
La3 2
MIMO
Lad Obserwowalnosé - obserwator Luenbergera dla ukladéw sterowania SISO, stany 9
nierozréznialne w ukladach nieobserwowalnych
Stabilizowalnoé¢ i wykrywalnosé, kompensator, stabilizacja ukladu sterowania
Lab 2
MIMO
La6 Stabilizacja nieliniowego ukladu sterowania MIMO w punkcie réwnowagi
La7 Sterowanie minimalno-kwadratowe prostego ukladu sterowania SISO
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Cwiczenia, rozwigzywanie zadan

N3. Laboratorium, rozwigzywanie probleméw inzynierskich za pomoca komputera

N4. Praca wlasna, przygotowanie do ¢wiczen rachunkowych

N5. Praca wlasna, przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych

N6. Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe




N7. Portal zdalnej edukacji PWr (http://eportal.pwr.edu.pl)

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie

(na koniec semestru) uczenia sie

F1 PEU_WOL, egzamin
PEU_KO01 &7

o PEU_UO01, kolokwium zaliczeniowe z ¢wiczen, ocena
PEU_KO01 aktywnosci na zajeciach
PEU_UO02,

F3 PEU_KO01, oceny za raporty z ¢wiczen laboratoryjnych
PEU_KO02

P(W)=F1; P(C)=F2; P(L)=F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]
2]

T. Kaczorek, A. Dzielinski, W. Dabrowski, R. Lopatka, Podstawy teorii sterowania,
Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa, 2005
T. Kaczorek, Teoria sterowania i systeméw, PWN, Warszawa, 1996

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1]

Datta, Biswa Nath. (2004). Numerical Methods for Linear Control Systems - Design and
Analysis. Elsevier. Retrieved from

https://app.knovel.com/hotlink/toc/id:kpNMLCSDA3 /numerical-methods-linear /numerical-
methods-linear

J. W. Polderman, J. C. Willems, Introduction to Mathematical Systems Theory: A Behavioural
Approach, Springer-Verlag New York, 1998, https://www.springer.com/gp/book /9781475729559
F. W. Fairman, Linear Control Theory: The State Space Approach, John Wiley & Sons, 1998
Camacho E.F., Bordons C. (1999) Introduction to Model Based Predictive Control. In: Model
Predictive Control. Advanced Textbooks in Control and Signal Processing. Springer, London.
https://doi.org/10.1007/978-1-4471-3398-8 1

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Arent, krzysztof.arent@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Mechanika analityczna
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Analytic Mechanics
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0009

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)

Zaliczenie | Zaliczenie
na ocene na ocene

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Ma podstawowa wiedze w zakresie algebry liniowej, rachunku rézniczkowego i catkowego, réwnan
rézniczkowych zwyczajnych oraz kursu dotyczacego uktadéw dynamicznych

2. Zna elementy mechaniki klasycznej i ma podstawowa wiedze o dzialaniu ukladéw automatyki i
robotow.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy o metodach matematycznych opisu ruchu

C2. Poznanie podstawowych pojeé¢ i metod mechaniki newtonowskiej, lagranzowskiej i

hamiltonowskiej

C3. Zdobycie wiedzy o modelach kinematyki i dynamiki ukladéw z wigzami

C4. Zdobycie rozeznania w zakresie analitycznych metod mechaniki umozliwiajacego korzystanie z
literatury

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Ma wiedze o metodach opisu ruchu uktadéw mechanicznych

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Potrafi stworzy¢ modele dynamiki uktadéw mechanicznych

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Rozumie role metod matematycznych w inzynierii

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie przy rozwigzywaniu zadan z mechaniki analitycznej.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wykltad ;:j:lzzti)i
Wy01 | Mechanika newtonowska 2
Wy02 | Ped, moment pedu, energia, zasady zachowania 2
Wy03 | Elementy rachunku wariacyjnego 4
Wy04 | Mechanika lagranzowska 4
Wy05 | Interpretacja geometryczna réwnan ruchu: metryka Riemanna 2
Wy06 | Mechanika hamiltonowska 4
Wy07 | Kinematyka ciata sztywnego 4
Wy08 | Wiegzy holonomiczne i nieholonomiczne 2
Wy09 | Kinematyka ukladéw z wiezami 2
Wy10 | Dynamika ukladéw z wiezami 2
Wy1l | Przyklady z dziedziny automatyki i robotyki 1
Wy12 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 30

Forma zajeé¢ — ¢wiczenia Liczt?a

godzin
Cw01 | Prawa Keplera ruchu planet 2
Cw02 | Ruch punktu materialnego: krzywizna i skrecenie 2
Cw03 | Zagadnienie poécigu i brachistochrony 2
Cw04 | Lagranzowskie modele dynamiki 4
Cw05 | Hamiltonowskie modele dynamiki 2
Cw06 | Modele ukladéw z wiezami 2
Cw07 | Repetytorium 1




‘ Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia obliczeniowe

N3. Konsultacje

N4. Praca wtasna — rozwiazywanie przyktadowych zadan

N5. Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, .
F1 PEU_KO1 Kolokwium wyktadowe
PEU_WOL, Aktywnos$¢ na zajeciach, prezentacja stopnia
F2 PEU_KOL, nowania materiat trakcie semestr
PEU_ K02 opanowania materialu w trakcie semestru
PEU_UO01,
F3 PEU_KO01, Aktywnos$¢ na ¢éwiczeniach
PEU_KO02
PEU_UO01, . o .
F4 PEU KOl Kolokwium ¢wiczeniowe

P(W) = jedli (F2>4.0) to F2, gdy przeciwnie F1; P(C) =jesli (F3>=5.0) to F3, gdy przeciwnie F4

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] K. Tchon, R. Muszyniski, Mechanika analityczna: Notatki do wyktadéw, Projekt Azon, Wroclaw,
2018

[2] W. Rubinowicz, W. Krélikowski, Mechanika teoretyczna, PWN, W-wa, 1995

[3] G. Gutowski, Mechanika analityczna, PWN, W-wa, 1971

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] K. Tchon et al., Manipulatory i roboty mobilne: modele, planowanie ruchu, sterowanie, Akad.
Oficyna Wyd. PLJ., W-wa, 2000 (Projekt Azon, Wroctaw 2019)

[2] K. Tchori, R. Muszynski, Robotyka: Notatki do wykladéw, Projekt Azon, Wroctaw, 2018

[3] W. I Arnold, Metody matematyczne mechaniki klasycznej, PWN, W-wa, 1981

[4] 1. M. Gelfand, S.W. Fomin, Rachunek wariacyjny, PWN, W-wa, 1979

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Robert Muszynski, robert.muszynski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Mechatronika
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Mechatronics
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W10AIR-SI10107

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 30
(CNPS)

Zaliczenie na
ocene

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 10
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.7

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Znajomos¢ podstawowych modeli ukladéw o réznej strukturze fizycznej: mechanicznej,
elektrycznej. elektroniczne;j.

2. Wiedza i umiejetnosci z zakresu regulacji i sterowania procesami cigglymi.

3. Umiejetnoséci w zakresie symulacji komputerowej.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o metodach analizy kinematycznej i dynamicznej
C2. Nabycie wiedzy o strukturze oprogramowania dedykowanego do analizy dynamicznej

C3. Zdobycie umiejgtnosci w zakresie modelowania obiektow mechanicznych w dedykowanym
srodowisku programowym

C4. Zdobycie umiejetnosci okreslenia parametrow napedéw uktadu mechanicznego metoda
symulacji komputerowej

C5. Zdobycie umiejetnoéci implementacji uktadu regulacji przy uzyciu dedykowanego
oprogramowania

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Potrafi opracowaé¢ wielocztonowy model wybranych struktur mechanicznych oraz
wyznaczy¢ parametry kinematyczne i dynamiczne oraz zaimplementowa¢ uklad regulacji

7 zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespolem w realizacji zadania
inzynierskiego pelniac rozne role.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — laboratorium Liczt?a
godzin
Lal Wybrane metody analizy ukladéw kinematycznych 3
La2 Wprowadzenie do modelowania w dedykowanym oprogramowaniu analizy 3
dynamicznej
La3 Podstawy modelowania mechanizméw 3
Lad Modelowanie manipulatoréw — indywidualne zadanie projektowe
Lab Modelowanie manipulatoréw - zadanie proste i odwrotne, sity czynne
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna
N2. Praca wtasna
N3. Konsultacje




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_UOL, Aktywnos¢ na zajeciach laboratoryjnych, ocena
Fl PEU_Ko01, | I R
PEU_ K02 sprawozdan z zadan laboratoryjnyc
P(L) =F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Gawrysiak M.: Mechatronika i projektowanie mechatroniczne. Wyd. Politechniki Bialostockiej.

Rozprawy Naukowe nr 44. Bialystok 19 97
[2] Gronowicz A.: Podstawy analizy ukladéw kinematycznych. Oficyna Wydawnicza PWr., Wroctaw

2003

[3] Spong M.W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie ro botéw. WNT Warszawa 1997
[4] Morecki A., Knapczyk J. (red): Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw i robotéw.

WNT. Warszawa 1993.

[5] Miller S.: Teoria maszyn i mechanizméw. Analiza ukladéw mechanicznych. Oficyna Wydawnicza

PWr. Wroclaw 1996

[6] http://www.mscsoftware.com/sites/default/files/Book_Adams-Tutorial-ex17-w.pdf

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] Waldron K., Kinzel G.: Kinematics, Dynamics and Design of Machinery. John Wiley &Sons, Inc.

1999

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Jarostaw Szrek, jaroslaw.szrek@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Metody numeryczne
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Numerical methods
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10019

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 30
(CNPS)

Zaliczenie | Zaliczenie
na ocene na ocene

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 10
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Znajomos$¢ podstaw matematyki i fizyki

2. Znajomos$¢ podstaw inzynierii oprogramowania




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie studentow z obliczeniami, algorytmami i metodami numerycznymi stosowanymi do
rozwigzywania probleméw inzynierskich

C2. Zdobycie umiejetnoéci postugiwania sie skryptowym jezykiem programowania Python

C3. Nabycie umiejetnoéci klasyfikacji zrodet bledéw i szacowania doktadnosci obliczen
numerycznych

C4. Nabycie umiejetnosci wyboru i stosowania odpowiednich metod i algorytméw numerycznych do
rozwiazywania zadan w automatyce i robotyce

C5. Przedmiot jest zwigzany z prowadzonymi badaniami w dziedzinie projektowania algorytméw i
metod numerycznych do rozwiazywania zadan inzynierskich, w tym uwzgledniajacy wspétudziat
studentéw

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Posiada uporzadkowana i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie metod
numerycznych stosowanych w inzynierii, jak réwniez stosowanych algorytméw i metod
obliczeniowych oraz szacowania btedéw obliczen numerycznych. Ponadto, zna i rozumie
podstawowe metody oraz narzedzia numeryczne stuzace do rozwigzywania probleméw w
automatyce i robotyce.

7 zakresu umiejetnosci:

PEU__UO01 - Potrafi dobra¢ i zastosowaé w sposob praktyczny odpowiednie narzedzia, programy,
metody i algorytmy numeryczne do rozwiazywania typowych zagadnient z automatyki i
robotyki oraz potrafi zinterpretowaé otrzymane wyniki i postuzy¢ sie odpowiednimi metodami
do szacowania bledéw obliczen numerycznych. Ponadto, potrafi zaprojektowaé i napisac
metode i / lub algorytm obliczeniowy w jezyku programowania Python

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub
innych zadania oraz potrafi rozréznié¢ i rozumie techniczne i pozatechniczne aspekty
wspolczesnej dziatalnosci inzynierskiej

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzt;z
Wyl | Wstep do metod numerycznych 2
Wy2 | Elementy jezyka programowania Python 2
Wy3 | Bibilioteki do obliczen numerycznych w jezyku Python 2
Wy4 | Liczby i ich reprezentacja cyfrowa 2
Wy5 | Obliczenia, metody i algorytmy numeryczne 2
Wy6 | Bledy obliczenn numerycznych 2
Wy7 | Rézniczkowanie i catkowanie numeryczne 2
Wy8 | Réwnania i uktady réownan liniowych i nieliniowych 2
Wy9 | Réwnania rézniczkowe 2
Wy10 | Dopasowanie funkcji odpowiedzi 2
Wyll | Metody optymalizacji 2
Wyl2 | Cyfrowe przetwarzanie i analiza danych 2
Wy13 | Uczenie maszynowe - ptytkie 2




Wy14 | Uczenie maszynowe - glebokie

Wy15 | Podsumowanie i test zaliczeniowy

Suma godzin 30
Forma zajeé — ¢wiczenia Liczl:?a
godzin
Cwl Projektowanie algorytmoéw numerycznych w jezyku Python 1
Cw2 | Bledy obliczen numerycznych 2
Cw3 | Metody rézniczkowania i calkowania numerycznego 2
Cw4 | Rozwiazywanie réwnari i ukladéw réwnan liniowych i nieliniowych 2
Cwb | Metody dopasowania funkeji odpowiedzi 2
Cw6 | Numeryczne algorytmy optymalizacyjne 2
Cw7 | Przetwarzania i analizy danych z wykorzystaniem metod numerycznych 2
Crws Zastosowa’l’lie metod uczenia maszynowego do probleméw prognozowania i 9
klasyfikacji
Suma godzin 15
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia laboratoryjne tradycyjne i /lub online z wykorzystaniem komputera i jezyka
programowania Python
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiggniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 PEU_ W01 ;Zﬂl;izi;;‘lf{;ywnoéé na wykladzie i test
2 PEU_UO01; Cwiczenia: kartkéwki, odpowiedzi ustne i

PEU_KO01 sprawozdania

P(W)=F1; P(C)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Kreyszig E., Advanced Engineering Mathematics, John Wiley and Sons, 2006

[2] Fortuna Z., Macukow B., Wasowski J., Matody numeryczne, WNT, Warszawa, 1998
[3] Dahlquist G., Bjorek A., Metody numeryczne, PWN, 1983

[4] Janowski W., Matematyka, tom I IT IT,, PWN, 1968

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Klamka J. i inii, Metody numeryczne, Wydawnictwo Po. Sl., Gliwice, 2004

[2] Kincaid D., Cheney W., Analiza numeryczna, WNT, Warszawa, 2006

[3] Volk W., Statystyka stosowana dla inzynieréw, WNT, 1973

[4] Pang T., An introduction to computational physics, Cambridge University Press, 2006




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Artur Wymystowski, artur.wymyslowski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Metody transmisji danych
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Data Transmission Methods
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10037

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30 30
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 10
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Wiedza z zakresu podstaw elektroniki i analizy matematycznej

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy dotyczacej podstawowych metod transmisji danych.

C2. Zdobycie podstawowej wiedzy z zakresu modulacji analogowych i cyfrowych oraz transmisji
Swiattowodowej.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Student potrafi nazwa¢ podstawowe metody transmisji danych oraz wytlumaczy¢ na
jakiej zasadzie dzialaja.

7 zakresu umiejetnosci:

PEU__UO01 - Student potrafi wymienié¢ oraz odpowiednio dobra¢ podstawowe metody transmisji
danych.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu
PEU_KO02 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespolem.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;;ZZZI;E
Wyl | Wprowadzenie do wyktadu. Okreslenie wymagan 2
Fale elektromagnetyczne, réwnania Maxwella, reprezentacja sygnaléw w
Wy2 dziedzinie czasu i czestotliwosci, model s’)istemu telekomunikacyjnego, kanat 3
telekomunikacyjny, sygnal, przepustowosé, szum, stosunek sygnatu do szumu,
przeplywnosé
Wy3 | Modulacje analogowe 3
Wy4 | Modulacje cyfrowe 3
Wyb | Transmisja w $wiatlowodach, wady i zalety 2
Wy6 | Sieci bezprzewodowe, Bluetooth, IRDA, WiFi, GPS 1
Wy7 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — laboratorium Liczt?a
godzin
Lal Wprowadzenie, warunki zaliczenia, zapoznanie ze sprzetem laboratoryjnym 2
La2 Modulacja amplitudy AM 2
La3 Modulacja kata (czestotliwosci i fazy) FM, PM 2
La4d Kluczowanie amplitudy ASK 3
Lab Kluczowanie czestotliwosci FSK 3
La6 Kluczowanie fazy PSK 3
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Laboratorium prowadzone z uzyciem makiet dydaktycznych Praca wlasna, przygotowanie do
¢wiczen laboratoryjnych




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01, . . .
F1 PEU K01 Kolokwium zaliczeniowe
PEU_UO01,
F2 PEU_ K01, Sprawozdania z zajeé
PEU__KO02

P(W)=F1; P(L)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Simon Haykin, Communication Systems, Wiley, May 2009, ©2010
[2] notatki z wykladu

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Gregg, W. D. (1983). Podstawy telekomunikacji analogowej i cyfrowej. Wydawnictwa
Naukowo-Techniczne.

[2] Bem, D. J. Systemy telekomunikacyjne. Cz. 1, Modulacja, systemy wielokrotne, szumy

[3] Zielinski, T. P. (2005). Cyfrowe przetwarzanie sygnaléw: od teorii do zastosowan. Wydawnictwa
Komunikacji FL.acznodci.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Katarzyna Mroczkowska, katarzyna.mroczkowska@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Miernictwo elektroniczne 1

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Electronic metrology 1

KARTA PRZEDMIOTU

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-S10051

Grupa kurséw: NIE

Wyktad

Cwiczenia

Laboratorium Projekt

Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni
(Z7U)

30

Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta
(CNPS)

90

Forma zaliczenia

Zaliczenie
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

1.2

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Znajomos¢ fizyki na poziomie szkoly Sredniej

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy z zakresu podstawy metrologii

C2. Zdobycie wiedzy z zakresu teorii pomiaréw i analizy ich wynikéw

C3. Zdobycie wiedzy z zakresu techniki pomiaréw wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Tlumaczy podstawy miernictwa i opisuje budowe oraz dzialanie elektronicznych

przyrzaddw i systeméw pomiarowych, charakteryzuje elektroniczne pomiary wielkosci

elektrycznych i nieelektrycznych oraz analizuje bledy systematyczne, przypadkowe i
niepewno$¢ pomiaru

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dzialalnosci

inzynierskiej.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzti)i

Wyl | Wprowadzenie do metrologii 2

Wy2 | Informacja w pomiarach; Jednostki i uktady miar; Rola statych fizycznych 2

Wy3 | Skala pomiarowa; Wzorce wielkoéci elektrycznych, czestotliwosci i czasu 2

Wyd Aspekty Prawne .metrologii; Metody pomiarowe; Ogdlna charakterystyka 9
przyrzadéw pomiarowych

Wy5 Statyczne i dynar.niczne Wlaéciv&{oéci przyrzadow; Mierniki analogowe i ich 9
podstawowe bloki; Przetwarzanie analogowo-cyfrowe

Wy6 | Przetworniki A/C i C/A; Cyfrowe i mikroprocesorowe przyrzady pomiarowe

Wy7 | Cyfrowe przetwarzanie danych pomiarowych; Topologie systemdéw pomiarowych

Wys .Inter'fejsy po.mi'ar(.)we; .St.ruktury wewnetrzne systeméw pomiarowych; Czujniki 9
inteligentne i sieci czujnikowe

Wy Anal.iza doktadnosci pomiaréw — podstawy; Szacowanie systematycznych bledow 9
pomiaru

Wyl0 Analiza p-rzypadkowy/cl} bl@déw /pomiffru; chna niepewnoéci pomiaréw; 9
Szacowanie dokladnosci pomiaréw poérednich

Wyll Zasa-xd}.f zapisu wyniku pomiaru; Schematy analizy wynikéw pomiaréw; Pomiar 9
napiecia statego

Wyl2 Pomiar} pradu §talego; Pomiar mocy; Pomiar rezystancji; Podstawowe rodzaje 9
sygnatéw pomiarowych

Wyl3 Zasady dzialani.a czgstoéciomierzy cyfrowych; Zasada pomiaru odstepu czasu i 9
fazy; Impedancja elektryczna; Rejestratory

Wyld Oscquskopy; Pomia.ry napie¢ przemiennych; Amperomierze pradéw 9
przemiennych; Multimetry

Wyl5 Pomiary .impedanc:ji; Mog czyr.maj, bierna i pozorna, oraz sposoby ich pomiaru; 1
Elektroniczne pomiary wielosci nieelektrycznych

Wy16 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Konspekt wyktadu udostepniony w formacie PDF

N3. Konsultacje indywidualne

N4. Praca wlasna — powtorzenie wytozonego materiatu




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01, ,
F1 PEU_KO1 Test koncowy

P(W) = F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Chwaleba A., Poniniski M., Siedlecki A.: Metrologia elektryczna. WNT, Warszawa 2003.
[2] Sydenham P.H. (ed.): Podrecznik metrologii (T1-T2). WKil,, Warszawa 1988, 1990.

[3] Tumanski S.: Technika pomiarowa. WNT, Warszawa 2007-2013.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Dusza J. Gortat G., Leéniewski A.: Podstawy miernictwa. Oficyna Wydawnicza Politechniki
Warszawskiej, Warszawa 1998.

[2] Piotrowski J.: Podstawy miernictwa. Wydawnictwo Politechniki Slqskiej, Gliwice 1997.

[3] Polak A.G.: Pomiary posrednie wykorzystujace techniki modelowania matematycznego w
badaniach ukltadu oddechowego. Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroclaw 2007.

[4] Taylor J.: Wstep do analizy bledu pomiarowego. PWN, Warszawa 1995.
[5] Wyrazanie niepewnosci pomiaru. Przewodnik. Gléwny Urzad Miar, Warszawa 1999.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Adam Polak, adam.polak@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Miernictwo elektroniczne 2

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Electronic metrology 2
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-SI10052

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60

(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie na
ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

2.0

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

1.5

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Miernictwo elektroniczne 1

CELE PRZEDMIOTU

C1. Opanowanie zasad eksploatacji podstawowych analogowych i cyfrowych urzadzen pomiarowych

C2. Nabycie umiejetnosci planowania i wykonywania pomiaréw oraz analizy ich wynikéw




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - potrafi opisa¢ budowe, wykorzystywac i obstugiwaé podstawowe analogowe i cyfrowe
przyrzady pomiarowe

7 zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO01 - Umie pracowaé¢ samodzielnie i/lub wsp6lpracowaé z zespolem podczas zajeé

laboratoryjnych

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — laboratorium ;:jizzt;z

Lal Spawy organizacyjne, przepisy BHP i regulamin laboratorium 2
La2,3 | Narzedzia pomiarowe 4
La4,5 | Oscyloskop — zasada dzialania, obstuga i zastosowania 4
La6 Pomiary napiecia stalego przyrzadami analogowymi i cyfrowymi 2
La7 Pomiary natezenia pradu statego przyrzadami analogowymi i cyfrowymi 2
La8 Pomiary rezystancji 2
La9 Statystyczna ocena wynikéw pomiarow 2
Lal0 | Pomiary czestotliwo$ci i przesuniecia fazowego sygnatéw okresowych 2
Lall | Pomiary wartosci skutecznej napieé¢ okresowo zmiennych 2
Lal2 | Pomiary mocy w obwodach pradu zmiennego 2
Lal3 | Przetworniki cyfrowo-analogowe: pomiary wiasciwosci i zastosowania 2
Lald,15 Repetytorium 4
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Praca wlasna - przygotowanie do zaje¢

N2. Praktyczne wykonanie i dokumentacja doswiadczen
N3. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie

(na koniec semestru) uczenia sie

F1 PEU_UO01, Pisemne kartkéwki, dyskusje, sprawno$é¢ obstugi
PEU_KO01 przyrzadow i ich laczenia, protokoty

P(L) = F1




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Chwaleba A., Poninski M., Siedlecki A.: ,Metrologia elektryczna”, WNT, Warszawa 2003

[2] Dusza J. Gortat G., Lesniewski A.: ,Podstawy miernictwa”, Oficyna Politechniki Warszawskiej,
Warszawa 1998

[3] Piotrowski J.: "Podstawy miernictwa”, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 1997

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Marcyniuk A.: ,Podstawy metrologii elektrycznej”, WNT, Warszawa 1984

[2] Polak A.G.: "Pomiary posrednie wykorzystujace techniki modelowania matematycznego w
badaniach ukladu oddechowego”, Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2007

[3] Taylor J.: ;Wstep do analizy bledu pomiarowego”, PWN, Warszawa 1995

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Zbigniew Swierczynski, zbigniew swierczynski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Mikroprocesory

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Microprocessors
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-S10039

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 2.0
o charakterze praktycznym ’
()
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie podstawowej wiedzy z zakresu architektury i dzialania mikroprocesoréw i

mikrokontrolerow.

C2. Zdobycie wiedzy z zakresu projektowania systemdéw mikroprocesorowych i tworzenia
oprogramowania na wybrana platforme sprzetowa

C3. Zdobycie wiedzy dotyczacej uktadow peryferyjnych implementowanych w strukturach

mikrokontrolerow

C4. Zdobycie umiejetnosci uruchamiania aplikacji oraz jej testowania w systemie

mikroprocesorowym




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Posiada wiedze na temat architektury procesorow, zna ich dziatanie i zasady

programowania.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Potrafi oprogramowaé¢ mikroprocesory i mikrokontrolery.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajecé wyktad godzin
Wprowadzenie - podstawowe pojecia i okreslenia. Reprezentacja danych
Wy1,2 | cyfrowych. Systemy liczbowe. Cyfrowe uktady kombinacyjne i sekwencyjne. 4
Podstawowe struktury logiczne.
Wprowadzenie do architektury komputeréw. Struktura mikroprocesora i
Wy3 . . 2
mikrokontrolera. Zasady przetwarzania danych.
Wi Rola jednostki arytmetyczno-logicznej oraz dekodera instrukcji w systemie 9
Y procesorowym.
Assembler dla przykladowej platformy sprzetowej. Tryby adresowania w
Wyb,6 A . . . 4
systemach procesorowych. Proces kompilacji, linkowania kodu i jego testowania.
Wy7 | Wykorzystanie jezykéw wysokiego poziomu w procesie rozwoju oprogramowania. 2
Wig Architektura mikrokontroleréw. Przestrzen adresowa, magistrale, rodzaje 9
Y pamieci.
Znaczenie parametrow elektrycznych. Schematy zasilania uktadow
Wy9 . ., . . 2
mikroprocesorowych. Zrédla zegarowe oraz resetujace uktady mikroprocesorowe.
Wy10 | System przerwan oraz jego znaczenie w systemach mikroprocesorowych. 2
Well Rola i implementacja uktadéw peryferyjnych w systemach mikroprocesorowych. 9
y Omowienie portéw ogdlnego przeznaczenia i uktadéw licznikowych.
Wyl12 | Przeglad prostych magistral szeregowych: SPI, UART 2
Wii3 Przetworniki ADC i DAC w systemach mikroprocesorowych. Zasada dzialania, 9
Y typowe realizacje.
Redukcja mocy w mikrokontrolerach. Niezawodnosé dzialania mikrokontroleréw.
Wy14 . . P . 2
Perspektywy rozwoju mikroprocesoréw i mikrokontroleréw.
Wy15 | Repetytorium. Sprawdzian wiedzy. 2
Suma godzin 30
Forma zajeé — laboratorium Llczl?a
godzin
Wprowadzenie do architektury wybranej platformy sprzetowej oraz prezentacja
Lal $rodowiska programistycznego. Wykorzystanie assemblera oraz symulatora w 3
procesie rozwoju oprogramowania.
La2 Proste operacje arytmetyczne i logiczne. Wymiana danych umieszczonych w 3
rejestrach i pamieciach.
La3 Realizacja interfejsu uzytkownika z wykorzystaniem portéw ogdlnego 3

przeznaczenia (diody led, przyciski zadajace stan)




Lad Obstuga wys$wietlacza LCD - napisy statyczne, dynamiczne, wykorzystanie 3
instrukcji kontrolera wyéwietlacza.
Lab Testowanie uktadéw czasowo-licznikowych, generacja sygnatéw PWM.
La6 Wykorzystanie systemu przerwan w oprogramowaniu mikrokontroleréw.
La7 Zastosowanie synchronicznych magistrali szeregowych do komunikacji z 3
zewnetrznymi urzadzeniami peryferyjnymi.
Las Wykorzystanie asynchronicznej magistrali szeregowej do komunikacji z innym 3
modulem lub komputerem PC.
Lag Przetwarzanie cyfrowo-analogowe i analogowo-cyfrowe. Testowanie uktadéw 3
redukcji poboru mocy.
Lal0 | Zajecia zaliczeniowe. 3
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Zajecia laboratoryjne - stanowisko wyposazone w makiete
N3. Konsultacje
N4. Praca wtasna - samodzielne studia
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 gg%:gooll’ Test sprawdzajacy
2 PEK_UO01, Sprawdziany, realizacja, raport z ¢wiczen

PEU_KO01 laboratoryjnych

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] R. Krzyzanowski: Uktady mikroprocesorowe, WNT
[2] B. Zielifiski: Uklady mikroprocesorowe. Przyklady rozwiazan, Helion

[3] K. BadZmirowski, J. Piefikos, I. Myzik I., A. Piotrowski: Uklady i systemy mikroprocesorowe
cz.liczIl; WNT

[4] B.S. Chalk: Organizacja i architektura komputeréw, WNT
[5] B. Wilkinson: Uklady cyfrowe, WKikL

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] J. Biernat: Arytmetyka komputeréw. WNT

[2] P. Horowitz, W. Hill: Sztuka elektroniki. WKik

[3] U. Tietze, Ch. Schenk: Uklady pétprzewodnikowe, WNT
[4] W. Glocki Uklady cyfrowe, WSiP




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Adam Waz, adam.waz@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Obliczenia inzynierskie i naukowe
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Engineering and scientific computing
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10034

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Podstawy programowania i programowanie obiektowe

CELE PRZEDMIOTU

C1. Wykorzystanie jezyka Python do rozwiazywania probleméw inzynierskich i naukowych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Wymienia i opisuje elementy jezyka Python pomocne w rozwiazywaniu postawionego
zadania programistycznego

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - Potrafi programowa¢ w jezyku Python, projektowaé¢ aplikacje klient - serwer i
korzystaé¢ z wybranych bibliotek

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Potrafi pracowaé zaréwno samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem w realizacji
zadan laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

. Liczba
Forma zajec wyktad godzin
Wil Podstawy Pythona, wprowadzenie i wykorzystanie podejscia obiektowego przy 3
Y projektowaniu i tworzeniu aplikacji
Wybrane struktury danych i algorytmy: drzewa binarne, grafy, kompresja
Wy2 4
Huffmana
Wy3 | Wyrazenia regularne - wprowadzenie, zasady korzystania, sposoby implementacji 4
Wy4 | Komponenty sieciowe w Pythonie - implementacja, zagrozenia 4
Wykorzystanie Pythona w obliczeniach numerycznych: uktady réwnan,
Wyb . , 1 . 2
przetwarzanie sygnalow - biblioteka matplotlib, numpy
Wy6 | Wybrane biblioteki Pythona (skladnia, przyktady dzialania) - scipy, NLTK, i in. 6
Wy7 | Podsumowanie i kolokwium zaliczeniowe
Suma godzin 30
Forma zaje¢ — laboratorium LICZt?a
godzin
Lal Wprowadzenie do laboratorium, zasady BHP 1
La2 Podstawy Pythona, wykorzystanie podejscia obiektowego do rozwiazywania 4
probleméw
Implementacja i wykorzystanie wybranych struktur danych, m. in. drzewa
La3 . . o : 1
binarne, réwnowazenie drzew, kompresja Huffmana
La4d Wyrazenia regularne, wykorzystanie wybranych algorytméw analizy tekstu
Lab Automatyczna analiza jezyka naturalnego polskiego i angielskiego
La6 Komunikacja sieciowa: tworzenie aplikacji klienckich, serweréw, definiowanie 3
protokotu
La7 Przetwarzanie i kompresja obrazéw 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Laboratorium prowadzone przy komputerach, materialy na stronie kursu




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 PEU W01 Kolokwium z wyktadu

PEU__UO01, N , . .
F2 PEU K01 Ocena z realizacji zadan w czasie laboratorium

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] "Python - Podstawy nauki o danych” Alberto Boschetti, Luca Massaron
[2] "Python dla kazdego” Michael Dawson
[3] "Python. Wprowadzenie” Mark Lutz

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wiadystaw Magiera, wladyslaw.magiera@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy automatyki i robotyki

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Introduction to Control Engineering and Robotics
Kierunek studiéw: AIR, EKA (AiR, EKA)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0005

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

1.2

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Brak wymagan wstepnych

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie ogdlnej wiedzy o podstawowych zagadnieniach z zakresu automatyki, robotyki oraz
mechatroniki




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Student charakteryzuje podstawowe zagadnienia i ich wzajemne relacje w obszarze
automatyki i robotyki. Jest swiadomy dynamicznego rozwoju dyscypliny.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Student rozumie potrzebe przestrzegania zasad BHP w trakcie pracy z urzadzeniami
automatyki i robotyki

PEU_KO02 - Ma $wiadomos$¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej. Rozumie potrzebe
formulowania i przekazywania spoleczenstwu informacji i opinii dotyczacych osiagnie¢ techniki
i innych aspektéw dzialalnosci inzyniera na temat automatyki i robotyki.

PEU_KO03 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dziatalnosci
inzynierskiej oraz ich wptyw na spoteczenstwo, gospodarke oraz srodowisko naturalne.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad ;:(:izzl;i
Omowienie kwestii formalnych. Wprowadzenie do automatyki. Podstawowe
Wyl | wlasnosci systeméw - statyczne / dynamiczne, liniowe / nieliniowe, stacjonarne 2
/ niestacjonarne.
Wy2 Odpowied'zi. impuls?wa.i skokowa, charakterystyki czestotliwosciowe. Regulacja 9
w otwartej i zamknietej petli.
Wy3 | Czujniki pomiaru wartosci fizyczny - standardy i sposoby mierzenia. 2
Wy4 | Sterowniki PLC - standardy, sposoby programowania. 2
Wy5 | Regulacja PID - wtasnoéci, zachowanie. 2
Wy6 | Mechatronika — definicje, historia. Przyklady uktadéw mechatronicznych. 2
Wy7 | Parametry i opis uktadéw mechatronicznych i robotycznych. 2
Wy8 | Komponenty i integracja urzadzen mechatronicznych. 2
Wy Wybrane metody i. narzedzia stosowane w projektowaniu i analizie uktadéw 9
mechatronicznych i robotycznych.
Wy10 | Uklady mechatroniczne i robotyczne, studium przypadku. 2
Wy11l | Wprowadzenie do robotyki: historia, pojecia, przyktady. 2
Wy12 | Roboty przemystowe: komponenty, klasyfikacja, programowanie, zastosowania. 2
Wy13 | Roboty specjalne: przyktady, rozwiazania, programowanie, zastosowania. 2
Wy14 | Wybrane zagadnienia kinematyki, dynamiki oraz sterowania robotéw. 2
Wy15 | Podsumowanie. Kolokwium zaliczeniowe. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Prezentacje online w trakcie wyktadu

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna - przygotowanie do zaliczenia kursu

N5. Portal zdalnej edukacji PWr (http://eportal.pwr.edu.pl)




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01,
F1 PEU_KO1- kolokwium pisemne
PEU_KO03
P(W)=F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Greblicki W., Teoretyczne podstawy automatyki, Oficyna Wydawnicza PWr., Wroctaw 2001.

[2] Halawa J. Symulacja i komputerowe sterowanie dynamiki ukladéw sterowania, Oficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw, 2007

[3] Klimesz J., Solnik W., Urzadzenia automatyki, Wyd. Politechniki Wroctawskiej, Wroclaw, 1991

[4] Lysakowska B., Mzyk G., Komputerowa symulacja uktadéw automatycznej regulacji w
srodowisku MATLAB/Simulink, Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroclawskiej, Wroclaw, 2005

[5] Zdanowicz R., Podstawy robotyki, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice, 2012

[6] Pod red. Morecki A, Knapczyk J., Podstawy robotyki: teoria i elementy manipulatoréw i
robotéw, Warszawa, WNT, 1999

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

1] B. Siciliano, O. Khatib, Handbook of Robotics. Springer Berlin 2008

2] J. J. Craig: Introduction to Robotics: Mechanics and Control, AddisonWesley, 1985.

3] Robotyzacja proceséw produkcyjnych, W. Kaczmarek, J. Panasiuk, Warszawa, PWN 2017

[

2]
3]
[4]
[5]
[6]

J. J. Craig: Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie, WNT, Warszawa, 1993
5] B. Heimann, W. Gerth, K. Popp.: Mechatronika ~komponenty, metody, przyktady. PWN 2001.
6] M. Gawrysiak: Mechatronika i projektowanie mechatroniczne. Wyd. Politechniki Biatostockiej

1997.
[7] T. Uhl: Projektowanie mechatroniczne - zagadnienia wybrane, Wydawnictwo AGH, 2008.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Katarzyna Zadarnowska, katarzyna.zadarnowska@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy logiki, teorii automatéw i obliczalnosci

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Logic, automata theory and computability
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-S10054

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)
. . Zaliczenie | Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene na ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 2.0
o charakterze praktycznym ’
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Jest to kurs podstawowy, nie ma zatem wstepnych wymagan.

CELE PRZEDMIOTU

C1l. Zaznajomienie z formalna notacja matematyczna oparta na teorii mnogosci.

C2. Wprowadzenie w podstawy teorii automatéw oraz jezykow regularnych

C3. Wprowadzenie w podstawy teorii automatow ze stosem i gramatyk bezkontekstowych.

C4. Wprowadzenie w podstawy teorii obliczalnosci, w szczegdlnosci zaznajomienie z maszynami

Turinga oraz funkcjami rekurencyjnymi.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé¢ student powinien by¢ w stanie: definiowac
podstawowe obiekty matematyczne, rozpoznawaé rézne rodzaje jezykéw (regularny,
bezkontekstowy, rekurencyjnie przeliczalny, rekurencyjny), objadniaé¢ dzialanie automatu
skonczonego, automatu skonczonego ze stosem oraz maszyny Turinga, formulowaé¢ wlasnosci
poznanych obiektow.

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé¢ student powinien umieé¢: postugiwaé sie formalna
notacja matematyczna, oceniaé¢ do jakiej klasy nalezy dany jezyk (regularny, bezkontekstowy,
rekurencyjnie przeliczalny, rekurencyjny), projektowaé i analizowaé¢ proste automaty
skoniczone, automaty skoriczone ze stosem oraz maszyny Turinga.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu

przedmiotu
TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;;cdzzl;i
Wyl Rachunek Zdan, waluacje, tautologie. 2
Wy2 | Podstawowe operacje na zbiorach. 2
Wy3 | Kwantyfikatory. 2
Wy4 | Relacje, funkcje. 2
Wyb | Automat skonczony. 2
Wy6 | Réwnowaznosé DFA i NFA. 2
Wy7 | Wyrazenia (jezyki) regularne. 2
Wy8 | Gramatyki bezkontekstowe. 2
Wy9 | Automat ze stosem. 2
Wy10 | Wilasnoéci gramatyk bezkontekstowych. 2
Wyll | Maszyna Turinga. 2
Wyl2 | Roézne warianty maszyn Turinga i ich rownowazno$c. 2
Wy13 | Funkcje rekurencyjne. 2
Wy14 | Teza Churcha. 2
Wy15 | Jezyki rekurencyjne, rekurencyjnie przeliczalne, problem stopu. 1
Wyl16 | Kolokwium zaliczeniowe. 1
Suma godzin 30

Forma zajeé¢ — ¢wiczenia Liczl?a

godzin
Cwl Rachunek zdan, kwantyfikatory, podstawowe obiekty teoriomnogosciowe i ich 4

wlasnosci

Cw2 | Automaty skoriczone i jezyki regularne 3
Cw3 | Automaty ze stosem i gramatyki bezkontekstowe 3
Cw4 | Maszyny Turinga i funkcje rekurencyjne 3
Cws | J ezyki rekurencyjne, rekurencyjnie przeliczalne, problem stopu 2




‘ Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Cwiczenia prowadzone przy tablicy z wykorzystaniem przygotowanych list zadan

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sig¢
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, . .
F1 PEU_KO1 kolokwium pisemne
F9 PEU_UO01, s iach
PEU_ K01 praca na ¢wiczeniac

P(W)=F1; P(C)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] J. Cichon, Wyktady ze Wstepu do Matematyki, Dolnoslaskie Wydawnictwo Edukacyjne, 2003

[2] J. Hopcroft, M. Rajeev, J. Ullman, Wprowadzenie do teorii automatéw, jezykéw i obliczen,
Wydawnictwo Naukowe PWN, 2012

[3] Ch. Papadimitriou, Ztozono$é obliczeniowa, Helion, 2012

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Szymon Zeberski, szymon.zeberski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy programowania
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Introduction to Programming
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0003

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 30 90
(CNPS)

Zaliczenie | Zaliczenie Zaliczenie na
na ocene na ocene ocene

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 1 3

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 1.0 3.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
aajeciom ymagaRcy 1.2 0.8 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie podstawowej wiedzy z zakresu algorytméw komputerowych oraz sposobéw ich
przedstawiania i analizowania

C2. Poznanie podstawowych konstrukcji programistycznych wspolnych dla wiekszosci jezykow
algorytmicznych: typdéw, zmiennych statycznych, warunkowych rozgatezien, iteracji, rekurencji,
funkcji z argumentami

C3. Nabycie umiejetnosci programowania strukturalnego i proceduralnego w jezyku C

C5. Zapoznanie si¢ z wybranymi formami dynamicznych i ztozonych struktur danych: tablica,
struktura, lista, stosem, kolejka, drzewem




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Posiada podstawowa wiedze na temat nowoczesnych jezykéw i paradygmatdw
programowania, zna skladnie i typowe konstrukcje programistyczne jezyka C, zasady

programowania strukturalnego i proceduralnego, algorytmy wyszukiwania, agregowania i
sortowania danych, rozumie pojecia iteracji, rekurencji, organizacji pamieci, arytmetyki
wskaznikéw oraz dynamicznego rezerwowania i zwalniania zasobéw

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Umie zapisa¢ algorytm, skonstruowac¢ rozwiazanie prostych zadan programistycznych,
zdefiniowaé¢ struktury danych i operujace na nich funkcje, strukturalizowa¢ kod, obstugiwaé

strumienie danych, wykorzystywa¢ wskazniki i instrukcje alokacji pamieci, pozyskiwaé

informacje dotyczace programowania z dokumentacji technicznej, literatury, Internetu oraz
innych zrédet

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu

przedmiotu
PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspdlpracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wykltad

Liczba
godzin

Wy01

Algorytmy i sposoby ich przedstawiania. Dominujace paradygmaty
programowania. Jezyk schematéw blokowych. Etapy i narzedzia
wykorzystywane podczas tworzenia oprogramowania. Standardy jezykow
programowania. Ogélna struktura programu w jezyku C. Przyktady kodéw
zrodlowych programoéw konsolowych oraz podstawowe konstrukcje programowe.

Wy02

Dane i ich komputerowe reprezentacje. Typy danych i zakresy ich wartosci.
Zmienne programowe, deklaracje zmiennych i inicjowanie wartosci. Zasieg
widocznodcei identyfikatoréw. Klasy pamieci. Identyfikatory typéw (typedef).
Operatory i wyrazenia: arytmetyczne, relacyjne, logiczne, bitowe. Obliczanie
wartosci wyrazen algebraicznych. Standardowe funkcje matematyczne.
Podstawowe operacje wejscia/wyjscia oraz dialog z uzytkownikiem w trybie
znakowym. Formatowane wejscie i wyjscie z wykorzystaniem standardowych
bibliotek <stdio.h>

Wy03

Podstawowe instrukcje: przypisania, warunkowa i wyboru. Sterowanie
wykonaniem programu, skladanie i zagniezdzanie instrukcji rozgaleziajacych.
Przyklady algorytméw przetwarzajacych nieduze ilosci danych (bez
wykorzystania petli). Pojecie iteracji w programie. Rodzaje petli: while, do
while, for. Warunki zakonczenia petli i zagniezdzanie petli. Instrukcje break i
continue. Proste algorytmy iteracyjne: zliczanie, sumowanie i poszukiwanie
ekstremum w ciagu danych pobieranych ze strumienia.

Wy04

Tablice w jezyku C: deklaracja oraz inicjalizacja, dostep do elementow za
pomoca operatora indeksu. Operacje na tablicach z wykorzystaniem petli for.
Tablice wielowymiarowe. Podstawowe algorytmy przetwarzania tablic.

Wy05

Funkcje i procedury w jezykach programowania. Pojecia: prototypu, definicji i
wywolania funkcji. Funkcje bezparametrowe. Zwracanie wartosci funkcji. Jawne
przekazywanie danych przez liste argumentéw. Przekazywanie argumentéw
przez wartos¢ i przez referencje. Funkcje rekurencyjne.




Wy06

Wskazniki zmiennych i ich adresy, arytmetyka wskaznikéw. Zwiazek pomiedzy
wskaznikami a tablicami. Praca z tablicami w zapisie wskazZnikowym.
Przekazywanie argumentow funkcji przez adres.

Wy07

Tablicowa reprezentacja tekstéw w jezyku C/C++. Standardowe funkcje
taficuchowe z biblioteki <string.h> (strcpy, strcmp, strcat, strlen, itd.)
Przyktady wlasnych funkcji przetwarzajacych dane tekstowe.

Wy08

Specyfikacja programu, testowanie, obstuga btedow, dokumentowanie.

Wy09

Rekurencja i algorytmy rekurencyjne. Przeszukiwanie binarne i sortowanie tablic

Wy10

Typ strukturalny - pojecie struktury w jezyku C. Definicja, deklaracja i
inicjalizacja zmiennych strukturalnych. Zagniezdzanie typéw ztozonych
(struktur i tablic). Przyklad prostej bazy danych wykorzystujacej reprezentacje
w postaci tablic struktur.

Wyll

Obstuga plikéw zewnetrznych. Pliki o dostepie swobodnym i pliki tekstowe.
Proceduralne i obiektowe biblioteki operacji plikowych. Standardowe funkcje do
obstugi plikéw z biblioteki <stdio.h>. Wejscie i wyjscie dla znakéw, tancuchéw i
danych formatowanych. Przenaszalnos¢ danych pomiedzy réznymi systemami
operacyjnymi.

Wy12

Dynamiczne przydzielanie pamieci. Alokacja i zwalnianie pamieci przydzielonej
dynamicznie (funkcje malloc, calloc, free). Kontrola zajetosci sterty. Dynamiczne
tworzenie i realokacja tablic oraz tancuchéw znakow o zadawanej wielkoSci.

Wy13

Ztozone struktury wskaznikowe. Tablica wskaznikéw na zmienne proste, tablica
wskaznikéw na tablice / laicuchy o stalej wielkosci, dynamiczna tablica
wskaznikéw na dynamiczne tancuchy. Wskazniki na funkcje. Funkcja gsort.

Wy14

Tworzenie dynamicznych struktur danych: lista wskaznikowa, stos, kolejka,
kolejka priorytetowa, drzewa binarne i ich wlasno$ci.

Wy15

Repetytorium

Suma godzin

30

Forma zaje¢ — ¢wiczenia

Liczba
godzin

Cwo1

Omowienie programu oraz organizacji zaje¢ ¢wiczeniowych. Zapis algorytméw za
pomocy jezyka schematow blokowych.

1

Cw02

Reprezentacja danych réznego typu. Dobér typu zmiennych, ograniczenia
reprezentacji. Dialog z uzytkownikiem z wykorzystaniem printf i scanf
Formatowanie danych (budowa lancuchéw formatujacych zawierajacych
réznorodne sekwencje sterujace % \) Zapis wyrazeri matematycznych w jezyku
C. Zapis wyrazen logicznych (operatory logiczne)

Cw03

Pojecie iteracji. Rola i dobor zmiennych sterujacych oraz pomocniczych petli.
Budowanie warunkéw korca petli. Algorytmy iteracyjne (zliczanie, sumowanie,
maksimum, minimum, obliczanie szeregéw). Réwnowaznosé petli.
Programowanie proceduralne — podzial zadania na podprogramy/funkcje, menu
sterujace. Zakres widocznosci i przestanianie identyfikatoréw.

Cw04

Podstawowe algorytmy przetwarzania tablic (wypelnianie, poréwnywanie
elementéw, wyszukiwanie, przesuwanie, usuwanie, dodawanie elementéw)
Tablica pseudo-dynamiczna (statyczna tablica z licznikiem wykorzystywanych
elementéw). Parametryzacja algorytméw. Dobér sposobu przekazywania
argumentow wejsciowych oraz wynikéw funkeji.

Cw05

Funkcje przetwarzajace teksty. Analiza funkcji z biblioteki <string.h>.
Oprogramowanie wlasnych funkcji przetwarzajacych tancuchy znakéw.
Dynamiczna alokacja i realokacja pamieci — tablice jednowymiarowe o zmiennym
rozmiarze. Arytmetyka wskaznikéw, konwersja (rzutowanie) wskaznikéw.




Cw06

Strukturalna dekompozycja duzych programéw oraz zlozonych reprezentacji
danych. Omoéwienie i éwiczenia z reprezentacja problemu prostej bazy danych za
pomoca tablicy struktur. Kodowanie danych "nienumerycznych” - typ
wyliczeniowy. Kodowanie danych za pomoca stownika. Operacje sktadowania
danych w pamigci zewnegtrznej za pomoca strumieni plikowych. Tekstowa i
binarna reprezentacja danych liczbowych. Wykrywanie bledéw operacji we/wy.
Sterowanie polozeniem wskaznika pliku. Podstawowe algorytmy sekwencyjnego
przetwarzania plikéw tekstowych i binarnych.

Cw07

Analiza wzorcowych implementacji ztozonych-dynamicznych struktur danych:
listy wskaznikowej, stosu, kolejki, kolejki priorytetowej. Analiza wzorcowych
implementacji wybranych rekurencyjnych algorytméw sortowania tablic.

Cw08

Repetytorium

Suma godzin

15

Forma zajeé¢ — laboratorium

Liczba
godzin

La01

Omoéwienie programu oraz organizacji zaje¢ laboratoryjnych. Szkolenie
stanowiskowe BHP. Konfiguracja §rodowiska programistycznego (np.
Windows/Visual Studio, Linux/Emacs/gec). Przyklad programu konsolowego z
uzyciem zmiennych prostych, instrukcji przypisania i konsolowe operacje wejscia
wyjécia. Edycja, kompilacja, uruchomienie i debugowanie programu.

La02

Cwiczenia z tworzeniem programéw ilustrujacych zastosowanie podstawowych
instrukeji i konstrukeji programowych jezyka C: przypisania, rozgalezienia
warunkowego (if , if/else), wyboru (switch, case, break, default). Zagniezdzanie
instrukcji rozgateziajacych. Obliczanie wyrazeni matematycznych.

La03

Cwiczenia z tworzeniem programéw ilustrujacych zastosowanie instrukeji
petlowych (while, do while, for). Standardowe algorytmy iteracyjne: zliczanie,
sumowanie, szukanie maksimum i minimum. Cwiczenia z tworzeniem wlasnych
funkcji. Funkcje bezparametrowe i zmienne lokalne. Przekazywanie parametréw
przez zmienne globalne.

La04

Cwiczenia z tworzeniem programéw ilustrujacych wykorzystanie reprezentacji
tablicowej. Przetwarzanie tablic za pomoca petli. Wybrane algorytmy
przetwarzania tablic: wyszukiwanie liniowe i binarne, sortowanie babelkowe i
przez wstawianie. Funkcje z jawng lista argumentéw. Przekazywanie
argumentow przez wartosé, referencje i adres. Debugowanie i testowanie
poprawnosci programow.

La05

Cwiczenia z tworzeniem programéw ilustrujacych przetwarzanie danych
tekstowych reprezentowanych w postaci tablicy znakéw. Dostep do zmiennych za
pomocy wskaznikéw. Programy wykorzystujace dynamiczna alokacje i realokacje
tablic jednowymiarowych. Debugowanie i testowanie poprawno$ci programéw.

La06

Oprogramowanie wybranego typu zbioru danych (bazy, obrazu) wykorzystujacej
reprezentacje w postaci tablicy struktur lub tablicy wskaznikéw na struktury.
Rozbudowanie programu o operacje archiwizacji danych w pamieci zewnetrznej
w postaci plikéw tekstowych lub binarnych.

La07

Oprogramowanie wybranej dynamicznej struktury danych: listy wskaZnikowej,
kolejki, kolejki priorytetowej lub drzewa. Cwiczenia z tworzeniem programdw
wykorzystujacych rekurencje

La08

Repetytorium

Suma godzin

15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Cwiczenia rachunkowe i laboratorium z wykorzystaniem komputera

N3. Praca wtasna i konsultacje — przygotowanie do ¢wiczen i laboratorium

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, . . .
F1 PEU_KO1 Kolokwium w formie haszéwek
PEU_UO01, ‘s .
F2 PEU_KO1 Aktywnos¢ na zajeciach
PEU_UO01, .
F3 PEU K01 Kolokwium
PEU__UO01,
F4 PEU_KO1, Aktywnosé na zajeciach, sprawozdania
PEU_KO02

P(W)=F1; P(C)=F2 jesli F2 jest wigksze lub réwne 5.0, P(C)=F3 w przeciwnym wypadku;

P(L)=F4

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Kernighan B.W., Ritchie D.M., Jezyk ANSI C, WNT, Warszawa

[2] Wréblewski P., Algorytmy, struktury danych i techniki programowania. Helion
LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] Wirth N., Algorytmy + struktury danych = programy, WNT

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Robert Muszynski, robert.muszynski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy przetwarzania sygnaléw
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Fundamentals of Signal Processing
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10010

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

Cl. Zna podstawowe zagadnienia z zakresu teorii cyfrowego przetwarzania sygnaléw
deterministycznych i losowych jako nosnikéw informacji, w szczegdlnosci zadania probkowania,
kwantyzacji i filtracji

C2. Umie dokona¢ analizy wlasnosci sygnaléw w dziedzinie czasowej i czestotliwoéciowej i syntezy
filtréw cyfrowych z uzyciem dedykowanego oprogramowania




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Potrafi objasnia¢ wiedze o podstawach cyfrowej filtracji sygnatow, zdefiniowaé rézne
metody transformacji sygnatéw i wskaza¢ metody projektowania filtréw cyfrowych

7 zakresu umiejetnodci:
PEU_UO01 - Umie dobiera¢ podstawowe algorytmy cyfrowego przetwarzania sygnaléw i z nich
korzystaé

PEU_UO02 - Umie analizowaé i interpretowaé rezultaty przetwarzania sygnalow oraz prezentowad
wyniki takiej analizy

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspéipracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad ;(l)fizzlzi

Wyl Wprowadzenie: klz’isyﬁkacja sygnaltéw, cele przetwarzania sygnaléw, podstawowe 9
parametry sygnalow

Wy2 Cy/fryzacja'sygnaléws prék')kowanie i. kwantyzacja, twierdzenie Shannona, bledy 9
prébkowania, decymacja, interpolacja

Wy3 | Histogram, korelacja jako miara podobienstwa sygnalow 1

Wyd Tloczyn skalarny i norma, ortogonalnosc. D}fskretna Transformacja Fouriera - 9
DFT. Algorytm szybkiej transformaty Fouriera — FFT

Wy Zjawisko aliasingu i przeciek widma. Transformacja czasowo-czestotliwodciowa - 1
spektrogram

Wy6 Wst(g,p do teorii systeméw - pod.stawowe pojecia, klasyfikacja, oznaczenia 1
blokéw, przyklady, transformacja

Wy Filtra(.:ja cyfrowa: réw,nanie. réznicowe, odpovv.'iedé imp-ulsovva/ i transmitancja. 9
Typy i struktury filtréw. Filtr odwrotny. Projektowanie filtrow cyfrowych

Wy8 Sygnaty losowe: definicja procesu stochastycznego, statystyki procesu i ich 9
estymatory

Wy9 | Repetytorium i kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 15

Forma zaje¢ — laboratorium ;:jizzt;z

Lal BHP, zasady zaliczenia. Wprowadzenie do wykorzystywanego srodowiska 9
programistycznego, podstawowe operacje matematyczne i macierzowe

La2 Generowanie i cyfryzacja sygnatéw. Przetwarzanie sygnaléow w dziedzinie czasu. 4
Histogram

La3 Dyskretna Transformata Fouriera. Algorytm szybkiej transformaty Fouriera 2

Lad Przetwarzanie sygnalow w dziedzinie czestotliwosci, widmo sygnatu, zjawiska 9
niepozadane

Lab Decymacja, transformacja czasowo-czestotliwo$ciowa: spektrogram 2




La6 Rozwi@?nyn?ie zadan przy uZych‘l ana'liz;y.czasowej i tr'ansforma'(?ji 4
czestotliwoéciowych sygnatu. Obliczanie i implementacja operacji splotu
La7 Projektowanie filtrow FIR
La8 Analiza i wykorzystanie filtréw cyfrowych
La9 Filtracja z wykorzystaniem filtrow IIR 2
Lal0 Repetytorium - wykorzystanie poznanych mechanizméw do analizy i 6
przetwarzania sygnaléw rzeczywistych
Lall | Zaliczenie zajec 2
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Konsultacje
N3. Praca wlasna — przygotowanie do zaje¢ praktycznych
N4. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowanie do zaliczenia
Nb5. Materialy i instrukcje laboratoryjne
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 IEEE:\IQIOT’ praca zaliczeniowa, kolokwium
PEU_UO01,
2 PEU_U02, oceny ze sprawozdan i kartkéwek, ocena z
PEU_KO1, miniprojektu
PEU_KO02

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] R.G. Lyons, Wprowadzenie do cyfrowego przetwarzania sygnaléw, WKL, Warszawa 1997
[2] A.V. Oppenheim, R.W. Schafer, Cyfrowe przetwarzanie sygnaléw, WK¥.,, Warszawa 1979
[3] T. Zieliniski, Od teorii do cyfrowego przetwarzania sygnaléw, WKL, Warszawa, 2006
LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] J. Szabatin, Podstawy Teorii Sygnaléw, Warszawa, WKL, 2000

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Robert Hossa, robert.hossa@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy ukladéw elektronicznych
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Fundamentals of electronic circuits
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10048

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 90
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 3

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 3.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Podstawy elektrotechniki i teorii obwoddéw




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie elementarnej wiedzy na temat budowy, zasad dzialania i wlasciwosci podstawowych
ukladow elektronicznych i trendéw rozwojowych w tej dziedzinie

C2. Uzyskanie umiejetnosci projektowania prostych uktadéw elektronicznych.
C3. Poznanie narzedzi komputerowego wspomagania projektowania i symulacji typu SPICE

C4. Zdobycie umiejetnoéci projektowania, montazu i uruchomienia prostych uktadéw
elektronicznych

C5. Zdobycie umiejetnoéé¢ przeprowadzenia pomiaréw parametréw uktadu z wykorzystaniem
miernika uniwersalnego, oscyloskopu cyfrowego i generatora funkcyjnego

C6. Doskonalenie umiejetnosci sporzadzenia opisu przeprowadzonych eksperymentéw w przejrzystej
formie

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Student ma wiedze o budowie i zasadach dzialania elementarnych uktadéw
elektronicznych; Student orientuje sie w trendach rozwojowych analogowych ukladéw
elektronicznych, w tym ukladow scalonych;

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - Student potrafi zaprojektowaé i zrealizowaé prosty uktad elektroniczny, uruchomic go
oraz zmierzy¢ jego podstawowe parametry; Student potrafi napisa¢ w przejrzystej formie
raport z przeprowadzonych eksperymentéw;

7 zakresu kompetencji spolecznych:
PEU_KO1 - ma $wiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy
PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem w realizacji zadan

laboratoryjnych.
TRESCI PROGRAMOWE
. . Liczba
Forma zajeé¢ — wyktad godzin
Wyl Parametry wzmacniaczy elektronicznych 1
Wy2-3 Wzmacniacze tranzystorowe z tranzystorami BJT, FET, MOSFET 3

(polaryzacja/model maltosygnalowy/ wzmacniacze impulsowe/ mocy)

Wzmacniacz réznicowy; Wzmacniacz operacyjny i jego zastosowania
Wy4-5 | (wzmacniacz odwracajacy i nieodwracajacy /uklad catkujacy i 6
rézniczkujacy /filtry /zastosowania nieliniowe/komparatory)

Wy6 | Generatory sinusoidalne i przerzutniki. 1

Wy7 | Zasilacze sieciowe; stabilizatory napiecia i pradu; przetwornice napiecia 2

Wy8 | Przetworniki AC i CA podstawy 1

Wy9 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 15

Forma zaje¢ — laboratorium ;:jizzti)z

Lal Wstep: - zapoznanie studentéw z zasadami bezpieczenstwa pracy w 3

laboratorium; -zapoznanie studentéw z obstuga aparatury




Student wykonuje osiem ¢wiczen pomiarowych z listy dostepnych w
Laboratorium Uktadéw Elektronicznych:

1. Wzmacniacz operacyjny — podstawowe konfiguracje;

. Wzmacniacz operacyjny — uklad rézniczkujacy i catkujacy;

. Wzmacniacz operacyjny — filtr aktywny;

. Wzmacniacz pomiarowy;

. Wzmacniacz tranzystorowy WE;

. Klucze tranzystorowe;

. Prostownik z filtrem pojemnosciowym;

. Liniowy stabilizator napiecia;

9. Przetwornica podwyzszajaca napiecie;

10. Przetwornica obnizajaca napiecie;

11. Przetwornica odwracajaca napiecie; 27
12. Przetwornica DCDC — uklad firmy WURTH,;

13. Wzmacniacz mocy malej czestotliwosci;

14. Generatory kwarcowe (SMD);

15. Przerzutnik astabilny 555;

16. Przerzutnik monostabilny 555;

17. Konstrukcja prostego silnika PMDC;

18. Czujnik ci$nienia w systemie mikroprocesorowym (zaawansowane);

19. Uklad PLL - synteza czestotliwosci (zaawansowane);

20. Parametry zréodel $wiatla (zaawansowane);

21. Parametry diod LED (zaawansowane);

22. Uklad wyzwalania przekaznika elektromechanicznego i pélprzewodnikowego;
23. Silnik krokowy $redniej mocy (zaawansowane);

0 J O Ui Wi

La2-
10

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Projektor, komputer z programem do prezentacji (np. PowerPoint)

N3. Komputery z program analizy ukladéw elektronicznych typu SPICE (np. LTspice)
N4. Samoksztalcenie

N5. Stanowiska laboratoryjne wyposazone miedzy innymi w: zasilacz laboratoryjny, miernik
uniwersalny, oscyloskop cyfrowy, generator funkcyjny, narzedzia (lutownica, pinceta, srubokret,
obcinaczki, lupa), oraz komplet materialéw elektronicznych do realizacji éwiczenia (plytka PCB,
oporniki, kondensatory, uklady scalone itp.) oraz aparature specjalistyczna zaleznie od
wykonywanego zadania.

N6. Praca w zespole 2 osobowym (w wyjatkowych sytuacjach 3 osobowym).
N7. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, . . .
F1 PEU_KO1 Kolokwium zaliczeniowe
PEU__UO01, Kartkéwki, implementacja uktadu, pomiary
F2 PEU_KO01, oraz sprawozdanie z przeprowadzonych
PEU_KO02 pomiarow.

P(W) = F1; P(L) = F2




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] W. Tietze, Ch. Schenk, Electronic Circuits. Handbook for Design and Applications, Springer,
2009,

[2] P. Horowitz, W. Hill, The Art. Of Electronics, Cambridge University Press 2015

[3] C. Kitchin, L. Counts, Wzmacniacze operacyjne i pomiarowe. Przewodnik projektanta. BTC
2009

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] R. L. Boylestad , L.Nashelsky — Electronic Devices and Circuits Theory, Pearson, Prentice Hall,
2012 11th edition

[2] S. Kuta, Elementy i uktady elektroniczne, AGH 2000,

[3] A. Malvino, D.J.Bates — Electronic Principles, McGraw Hill, 2008
[4]
[5]
(6]

M. Rusek, J. Pasierbinski, Elementy i uktady elektroniczne w pytaniach i odpowiedziach WNT,
5] K. Baranowski (red.), Zbiér zadan z ukltadéw elektronicznych nieliniowych i impulsowych, WNT,
6] Materialy do zaje¢ na stronie internetowej przedmiotu.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Jerzy Witkowski, jerzy.witkowski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy ukladéw mechanicznych

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Fundamentals of mechanical systems
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-S10047

Grupa kurséw: NIE

Wyktad

Cwiczenia

Laboratorium Projekt

Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni
(Z7U)

15

15

Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta
(CNPS)

60

30

Forma zaliczenia

Zaliczenie
na ocene

Zaliczenie
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

1.0

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

0.6

0.8

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. W zakresie wiedzy student ma podstawowa wiedze z zakresu kinematyki i dynamiki bryl

sztywnych.

2. W zakresie umiejetnosci student potrafi zastosowaé w praktyce podstawowa wiedze z zakresu

kinematyki i dynamiki bryt sztywnych.

3. W zakresie innych kompetencji student ma swiadomo$¢ i zrozumienie dziatalnosci technicznej
oraz jej wplywu na otoczenie.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie studentéw z podstawowymi prawami i zjawiskami dotyczacymi przeplywu energii

mechanicznej.

C2. Zapoznanie studentéw z budows i zasada dziatlania podstawowych elementéw, zespotéw i

uktadéw mechanicznych w systemach mechatronicznych.

C3. Zapoznanie studentow z metodyka projektowania podstawowych elementéw, zespoléw i

uktadéw mechanicznych.

C4. Przygotowanie studentéw do udzialu w pracach grup realizujacych projekty podstawowych

zespolow i uktadéw mechanicznych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé student powinien by¢ w stanie opisa¢ budowe i
wytlumaczy¢ zasade dzialania podstawowych elementéw, zespotéw i uktadéw mechanicznych

w systemach mechatronicznych.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien umieé przeprowadzié¢ obliczenia i
narysowa¢ w uproszczeniu podstawowe elementy, zespoly i uklady mechaniczne w systemach

mechatronicznych.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student nabywa umiejetno$¢ budowania
argumentacji uzasadniajacej decyzje podjete w procesie projektowym.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;;fizzti)z
Wyl Zespoly mechaniczne w mechatronice 1
Wy2 | Struktura nosna (materialy konstrukcyjne, laczenie) 2
Wy3 | Polaczenia (nierozlaczne, rozlaczne) 2
Wy4 | Naped (przenoszenie ruchu, energii, aktory, przetworniki energii) 2
Wy5 | Elementy obrotowe (waly, osie, lozyska, uszczelnienia, sprzegla) 2
Wy6 | Przekladnie (ciegnowe, zebate, specjalne, motoreduktory) 2
Wy7 | Elementy dodatkowe (sprezyny, sruby toczne) 2
Wy8 | Kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — projekt ;clo(élzzt;i
Prl Przedstawienie problemowego zagadnienia technicznego — uktadu mechanicznego 1
w systemie mechatronicznym
Pr2 Omowienie koncepcji rozwigzan ukladu mechanicznego 2
Pr3 Obliczenia przeplywu energii mechanicznej w ukladzie 2
Pr4 Dobér wybranych elementéw i zespoléw mechanicznych 2
Pr5 Obliczenia wybranych elementéw i polaczen 2
Pr6 Przygotowanie uproszczonej dokumentacji technicznej uktadu 4




Pr7 Prezentacja i odbiér projektow 2

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego
N3. Zajecia projektowe

N4. Praca wtasna — przygotowanie do zaje¢ projektowych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sig¢
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 PEK_ W01 Aktywnosé podczas semestru
F2 PEK WO01 Test koncowy
F3 PEK U01 chna czeSci obliczeniowej i rysunkowej
projektu
PEK_UO01, .
F4 PEK K01 Obrona projektu

P(W) = F1 + F2 (do zaliczenia kursu zar6wno F1 jak i F2 musza by¢ ocenami pozytywnymi) P(P)
= F3 + F4 (do zaliczenia kursu zaréwno F3 jak i F4 musza byé ocenami pozytywnymi)

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPEENTIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Osinski Z. i inni.: Podstawy konstrukcji maszyn, PWN, Warszawa 1999.

2] Kurmaz L., Kurmaz O.: Projektowanie wezléw i czeéci maszyn. Wydawnictwo Politechniki
Swigtokrzyskiej, Kielce 2003.

[3] Gawrysiak M.: Mechatronika i projektowanie mechatroniczne, Rozprawy Naukowe nr 44,
Politechnika Bialostocka, Bialystok 1997.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Dietrich M. i inni.: Podstawy konstrukcji maszyn. WNT, Warszawa 1995.

[2] Mazanek E. i inni.: Przyklady obliczen z podstaw konstrukeji maszyn. WNT, Warszawa 2005.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Michal Banag, michal.banas@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy zarzadzania jakosScig z elementami

przedsiebiorczosci

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Fundamentals of Quality Management with

Elements of Entrepreneurship

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: WOS8AIR-SI0013

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposéredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

1.2

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o koncepcjach zarzadzania jako$cia w organizacjach, w szczegdlnosci zasadach

zarzadzania jakoScia w koncepcji TQM, KAIZEN.

C2. Nabycie podstawowej wiedzy normalizacji i normach ISO serii 9000.

C3. Nabycie wiedzy o przedsiebiorczosci jako zasadzie gospodarowania w XXI wieku.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Ma wiedze o koncepcjach, zasadach i narzedziach zarzadzania jakoscia w organizacjach.
PEU_WO02 - Ma wiedze o normalizacji, certyfikacji i integracji systemow zarzadzania.

PEU_WO03 - Ma wiedze o przedsigbiorczosci i jej roli w organizacjach zarzadzanych przez jakosc.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Zna ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsiebiorczosci, potrafi
my$leé i dziata¢ w sposéb przedsiebiorczy.

TRESCI PROGRAMOWE

. Liczba
Forma zajeé wyktlad godzin
Wyl-2 Wprowadzenie do wykladu. Pojecia podstawowe (organizacja, zarzadzanie, 4
y zarzadzanie jakoScia, przedsiebiorczosé, innowacyjnosé).
Wy3 | Pojecie jakosci produktu i ustugi. Ksztaltowanie jakos$ci produktow i ustug. 2
Koncepcja kompleksowego zarzadzania jakoscia (TQM). Zasady zarzadzania
Wyd-5 | .7 4
jakoscia.
Wy6 | Japonska koncepcja doskonalenia jakosci Kaizen. 2
Wy7 | Koszty jakosci. Przeglad podstawowych technik doskonalenia jakosci.
Dzialania przedsiebiorcze w zarzadzaniu jakoscia. Innowacyjnosé w dziataniach
Wy8 L. 2
przedsigbiorczych.
Wy9 | Kompetencje przedsiebiorcze. Rozwijanie postaw przedsigbiorczych. 2
Pojecie normalizacji. Instytucje normalizujace. Normy i wymagania
Wy10 . , o 2
wyznaczajace standardy systemdéw zarzadzania jakoscia.
Wil Znormalizowane systemy zarzadzania jakoscia. Normy ISO serii 9000. 9
y Wymagania normy PN-EN ISO 9001:2015-10.
Wy12 | Inne systemy zarzadzania. Integracja systemow zarzadzania. 2
Wyl13 | Audyt i certyfikacja systemu zarzadzania jakoscig. 2
Wy14 | Repetytorium. 2
Wy15 | Test zaliczeniowy. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01-
F1 W03, Kolokwium pisemne
PEU_KO1

P(W) = F1




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1]
2]

[3]

[4]
[5]

[6]

Materialy na stronach www prowadzacego wyktad (Eportal).

Brajer-Marczak R., Doskonalenie zarzadzania jakoscia proceséw i produktéw w organizacjach,
Wyd. Uniwersytetu Ekonomicznego we Wroctawiu, Wroctaw 2015.

Dobrowolska A., Podejécie procesowe w organizacjach zarzadzanych przez jako$é, Poltext,
Warszawa 2017.

Glinka B., Gudkova S., Przedsiebiorczo$¢, Wolters Kliwer, Warszawa 2011.

Imai M., Kaizen: klucz do konkurencyjnego sukcesu Japonii, Wydawnictwo MT Biznes,
Warszawa 2007.
Zymonik Z., Hamrol A., Grudowski P., Zarzadzanie jakoscia i bezpieczenstwem, PWE,
Warszawa 2015.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1]

[10]

Grudowski P., Leseure- Zajkowska E.: LSS Plutus - Lean Six Sigma dla matlych i srednich
przedsigbiorstw, Wydawnictwo WNT, Warszawa 2013.

Hamrol A., Strategie i praktyki sprawnego dzialania: lean, six sigma i inne, Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa 2016.

Hamrol A., Zarzadzanie jako$cig z przykladami, PWN, Warszawa 2013.

Norma PN-EN ISO 9001: 2015-10, System zarzadzania jako$ciag. Wymagania. Polski Komitet
Normalizacyjny, Warszawa 2016.

Kwiatkowski S., Przedsiebiorczos$¢ intelektualna, PWN, Warszawa, 2000.

Lazicki A., System zarzadzania przedsiebiorstwem: Techniki Lean Management i Kaizen, Wiedza
i Praktyka, Warszawa 2011.

Strona Miedzynarodowej Organizacji Normalizacyjnej: www.iso.org
Strona Polskiego Komitetu Normalizacyjnego: www.pkn.pl

Szczepanska K., Zarzadzanie jakoscia: koncepcje, metody, techniki, narzedzia, Poltext,
Warszawa 2015

Zymonik Z., Koszty jakosci w zarzadzaniu przedsiebiorstwem. Wydawnictwo Politechniki
Wroctawskiej, Wroctaw 2003.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Anna Dobrowolska, anna.dobrowolska@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Praca dyplomowa
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Diploma thesis
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: AEU, ARR (AEU, ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10029D

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 150
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 360
(CNPS)

. . Zaliczenie
Forma zaliczenia

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 12

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 120
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 20

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Nie przekroczony deficyt punktéw ECTS

CELE PRZEDMIOTU

C1. Samodzielna realizacja projektu oraz samodzielne napisanie pracy dyplomowej pod kierunkiem
promotora.

C4. Przygotowanie do podjecia pracy o charakterze inzynierskim.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnosci:
PEU_UO01 - Potrafi zrealizowa¢ projekt inzynierski i napisa¢ prace dyplomowa inzynierska w
zakresie Automatyki i Robotyki.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Rozumie znaczenie rzetelnego opracowywania wynikéw prowadzonej pracy

PEU_KO02 - Ma swiadomo$¢ przestrzegania zasad etyki zawodowej i standardéw technicznych oraz
dba o dorobek i tradycje prowadzonej dziatalnosci inzynierskie;j.

PEU_KO03 - Rozumie prawne aspekty i skutki dzialalnosci inzynierskiej,

PEU_KO04 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dzialalnosci
inzynierskiej. Zna ich wplyw na spoteczenstwo, gospodarke oraz srodowisko naturalne.

TRESCI PROGRAMOWE

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Praca wtasna — samodzielne studia literaturowe oraz realizacja projektu w konsultacji z
promotorem

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sig¢
(na koniec semestru) uczenia sie

PEU_UOL, Ocena realizacji projektu inzynierskiego oraz
F1 PEU_KO1- J1 PO Y &

przedstawionej pracy dyplomowej inzynierskie;j.

PEU_ K04

P(P)=F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Literatura stosowna do tematyki pracy dyplomowej, skonsultowana z promotorem.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Ignacy Duleba, ignacy.duleba@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Praktyka zawodowa
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Professional Practice
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-S10028Q

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni
(Z7U)

Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta
(CNPS)

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Dopuszczenie do realizacji praktyki przez pelnomocnika ds. praktyk




CELE PRZEDMIOTU

C1. Konfrontacja wiedzy i umiejetnosci, zdobytych podczas zaje¢ dydaktycznych objetych planem
studidéw, z rzeczywistymi wymaganiami stawianymi przez pracodawcow.

C2. Zdobycie doswiadczenia przemystowego, poznanie podstawowego wyposazenia technicznego i
technologicznego firmy, poznanie specyfiki pracy wyzszego dozoru technicznego.

C3. Zapoznanie si¢ ze specyfika $rodowiska zawodowego oraz ksztaltowanie umiejetnosci
zawodowych zwigzanych bezposrednio z zadaniami realizowanymi podczas praktyki.

C4. Doskonalenie umiejetnoéci organizacji pracy wlasnej i zespotowej, efektywnego zarzadzania
czasem, sumiennosci, odpowiedzialnoéci za powierzone zadania.

C5. Profesjonalizacja zachowan zawodowych, przestrzegania zasad etyki zawodowej i poszanowania
roznorodnoéci technicznych. Dbalo$é o dobre imie¢ PWr w srodowisku odbywania praktyki.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - Umie zastosowac¢ zdobyta wiedze i nabyte umiejetnoéci w praktyce zawodowej,
dotyczace warstwy sprzetowej i/lub programistycznej w zaleznosci od specyfiki powierzonych
zadan podczas praktyki zawodowe;j.

PEU_U02 - Zna i stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy.

PEU_UO03 - Organizuje prace indywidualng i zespotowa. Koordynuje prace wlasng z osobami z
réznych dziatéw i srodowisk spoteczno-zawodowych w miejscu odbywania praktyki.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Pracuje zaréwno samodzielnie jak i w zespole, przyjmujac w nim rézne role w
zaleznoéci od specyfiki postawionych zadan.

PEU_KO02 - Potrafi myslec i dziala¢ w sposob kreatywny i przedsiebiorczy.

PEU_KO03 - Prawidlowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z wykonywaniem zawodéw z
dziedziny automatyki i robotyki.

TRESCI PROGRAMOWE

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja wprowadzajaca w dzialalnosé firmy
N2. Konsultacje
N3. Specjalistyczny sprzet i oprogramowanie stosowane w firmie

N4. Praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie

PEU_UO1-
F1 PEU_UO03, Ocena indywidualna na podstawie pisemnego

PEU_KO1- sprawozdania z odbytej praktyki
PEU_KO03




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Bogdan Kreczmer, bogdan.kreczmer@pwr.edu.pl;Michal Wojcik, michal.wojcik@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Programowanie maszyn CNC
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Programming of CNC machines
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-SI10208

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 30 30
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 1O
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 08

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Wiedza z zakresu kursu Wstep do Automatyki i Robotyki

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu programowania maszyn CNC

C2. Nabycie praktycznej umiejetnosci tworzenia programu do sterowania maszyna




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé¢ student powinien by¢ w stanie objasni¢ strukture
programu sterujacego

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien umie¢ tworzy¢ program w G-code
zgodnie z norma ISO na maszyne sterowana numerycznie

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materialu

przedmiotu
PEU_KO02 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyktad ;(l)fizz]zi
Wyl | Wprowadzenie do komputerowego sterowania numerycznego CNC 2
Wy2 | Podstawy geometryczne obrébki CNC 2
Wy3 | Metody programowania i uktady sterowania maszyn CNC 2
Wy4 | Struktura programow sterujacych na podstawie G-code zgodnie z norma ISO 3
Wy5 | Techniki wspomagania programowania maszyn CNC 2
Wy6 | Programowanie obrébki wieloosiowej 2
Wy7 | Kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — laboratorium ;;cdzzlzz
Lal Wprowadzenie. Zapoznanie sie ze Srodowiskiem do programowania maszyn CNC 3
La2 Programowanie tokarki sterowanej numerycznie z wykorzystaniem programu do 3
wirtualnego wsparcia
La3 Programowanie frezarki sterowanej numerycznie z wykorzystaniem programu do 3
wirtualnego wsparcia
Lad Programowanie plotera sterowanego numerycznie z wykorzystaniem programu 3
do wirtualnego wsparcia
Lab Termin dodatkowy. Podsumowanie 3
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem prezentacji multimedialnych

N3. Laboratorium prowadzone z wykorzystaniem dedykowanego oprogramowania i przygotowanych
zbioréw danych

N4. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie

(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01, ) . . .

F1 PEU K01 Pisemne kolokwium zaliczeniowe
PEU_UO01,

F2 PEU_KO01, Ocena wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych
PEU_KO02

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] K. Kumar, C. Ranjan, P.J. Dabin, CNC Programming for Machining, Springer 2020
[2] W. Grzesik, P. Niestony, P. Kiszka, Programowanie obrabiarek CNC, Wydawnictwo Naukowe
PWN 2020

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] W. Przybylski, M. Deja, Komputerowo wspomagane wytwarzanie maszyn, Wydawnictwo
Naukowe PWN, 2007

[2] A. Laber, K. Adamczuk, Podstawowe wiadomosci z programowania numerycznego na frezarke
EMCO F1-CNC, Zielona Goéra : Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu Zielonogorskiego 2009

[3] W. Habrat, Obstuga i programowanie obrabiarek CNC : podrecznik operatora, Krosno :
Wydawnictwo i Handel Ksigzkami "KaBe” 2015

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Pawel Koziol, pawel.koziol@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Programowanie obiektowe

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Object Oriented Programming
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0007

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 90 90
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3 3

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 3.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 14

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Wiedza z zakresu kursu "Podstawy programowania”

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie podstaw inzynierii i metodologii programowania obiektowego

C2. Nabycie umiejetnosci samodzielnego tworzenia programéw zorientowanych obiektowo




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Ma wiedze z zakresu podstaw inzynierii i metodologii programowania obiektowego
oraz narzedzia obiektowo zorientowanego jezyka programowania na przykladzie jezyka C++

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - Potrafi uzasadni¢ i stosowaé techniki obiektowe w programach oraz tworzy¢ kod
modelujacy zadany problem z wykorzystaniem kompozycji, dziedziczenia i polimorfizmu

7 zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy.

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespoltem podczas przygotowania
do oraz realizacji zadan laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

. Liczba
Forma zajeé wyklad godzin
Wyl | Wprowadzenie. Oméwienie idei podejscia obiektowego. Klasy i obiekty. 2
Interfejs klasy, stan obiektu. Koncepcja hermetyzacji. Konstruktory i destruktor.
Wy2 . L. . . . 2
Lista inicjalizacyjna, sktadowe klasy const i static.
Projektowanie i implementacja przyktadowej aplikacji z wykorzystaniem
Wy3-4 . . 4
podejécia obiektowego.
Wy5 | Kompozycja i dziedziczenie. Relacje IS-A, HAS-A. 2
Wy6 | Funkcje wirtualne. 2
Wy7 | Klasy abstrakcyjne. Dziedzieczenie wielobazowe i ,,problem diamentu”. 2
Wy8 | Przeciazanie operatorow. 2
Konstruktor kopiujacy i operator przypisania. Semantyka przeniesienia.
Wy9 P - 2
Wskazniki inteligentne.
Wy10 | Wprowadzenie do programowania generycznego. 2
Wyll | Podstawowe kontenery STL. Koncepcja iteratora. 2
Wyl2 | Algorytmy STL. Obiekty funkcyjne i wyrazenia lambda. 2
Wy13 | Obstuga bltedéw w programie. Wyjatki 2
Wybrane zagadnienia programowania obiektowego (np. wzorce projektowe,
Wy14 2
SOLID)
Wy15 | Kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 30
Forma zajeé — laboratorium Llczt?a
godzin
Lal Sprawy organizacyjne. Réznice C i C++. Zapoznanie sie z dostepnymi 9
narzedziami i Srodowiskami programistycznymi.
La2 Zapoznanie sie z podstawowymi technikami programowania obiektowego. 9
Implementacja prostej klasy
Implementacja prostego przyktadowego projektu wedtug wskazdwek
La3-6 : 8
prowadzacego. Wzorzec projektowy MVC.
La7 Kompozycja i dziedziczenie.
La8 Funkcje wirtualne




La9- | Przeciazanie operatoréw. Implementacja konstruktora kopiujacego i operatora 4
10 przypisania.
Lall- | Projekt aplikacji. Opracowanie modelu danych i interfejsu uzytkownika. 3
14 Implementacja i dokumentacja.
Lalb | Prezentacja aplikacji 2
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Laboratorium prowadzone przy komputerach, materiaty na stronie kursu
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 EEB:EVOOIL Kolokwium zaliczeniowe
PEU_UO01,
F2 PEU_KO01, Oceny zadan laboratoryjnych i aktywnosci
PEU_KO02

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Stanley B. Lippman, Josee Lajoie, Barbara E. Moo; C++ Primer; Addison-Wesley, 2013

[2] Grebosz Jerzy, Opus magnum C++ 11. Programowanie w jezyku C++. Wydanie II poprawione,
Helion, 2020

[3] Stroustrup Bjarne, Programowanie. Teoria i praktyka z wykorzystaniem C++. Wydanie I11.
Helion, 2020

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Scott Meyers, Effective Modern C++

[2] Andrei Alexandrescu, Modern C++ Design

[3] Stroustrup B., Jezyk C++ Kompedium wiedzy, Warszawa, Helion, 2014.

[4] Grady Booch, James Rumbaugh, Ivar Jacobson; UML przewodnik uzytkownika

[5] Grebosz Jerzy, Opus magnum C++. Misja w nadprzestrzenn C++14/17. Helion, 2020
[6] Robert C. Martin, Czysty kod. Podrecznik dobrego programisty

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Bartlomiej Golenko, bartlomiej.golenko@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Projekt specjalno$ciowy
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Speciality project
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-S10106

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60
(CNPS)

. . Zaliczenie
Forma zaliczenia

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 16

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Znajomos$¢ teorii sterowania.

2. Wiedza z zakresu robotyki.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie umiejetnoéci projektowania prostych ukladéw regulacji dla robotéw.

C2. Nabycie wiedzy o wlasciwosciach algorytméw liniowych zastosowanych do obiektéw

nieliniowych.

C3. Poznanie réznic pomiedzy przyblizeniem liniowym a linearyzacja globalna.

C4. Nabycie wiedzy i umiejetnosci projektowania prostych uktadéw regulacji dla obiektéw

nieholonomicznych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé student powinien umie¢ zaprojektowac uktad

sterowania dla manipulatora i nieholonomicznego kotowego robota mobilnego.

Z zakresu kompetencji spolecznych:
PEU_KO1 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i w zespole

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe nowych technik i technologii w dziatalnosci inzynierskiej oraz ich

wplyw na gospodarke.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — projekt ;;ilzzti)z

Pr1 Sprawdzenie wlasnosci strukturalnych modelu dynamiki manipulatora. 2

Pr2,3 | Zamodelowanie dynamiki manipulatora w Matlabie/Simulinku. 4

Pr4 Liniowy algorytm sterowania dla manipulatora, regulator PD. 2

Pr5 Nieliniowy algorytm sterowania dla manipulatora, algorytm dokladnej 9
linearyzacji.

Pr6 Poréwnanie algorytméw sterowania dla manipulatoréw.

Pr7 Modelowanie nieholonomicznych robotéw mobilnych.

Pr8 Sterowanie dla uktadu kaskadowego, algorytm calkowania wstecznego.

Pr9 Sformutowanie zadania dla nieholonomicznych robotéw, twierdzenie Brocketta i 9
Lizarragi i ich konsekwencje.

Prl0 Sledzenie trajektorii dla nicholonomicznych robotéw mobilnych, algorytm 9
Samsona.

Pril Sterowanie do punktu dla nieholonomicznych robotéw mobilnych, algorytm 9
Astolfiego.

Pr12 Posta¢ typowa kinematyki ukladu nieholonomicznego. Transformacja do postaci 9
tanicuchowe;j.

Pr13 | Sterownik dynamiczny dla uktadu nieholonomicznego.

Pr14 | Algorytm wielomianowy Nakamury - sterowanie w petli otwarte;j.

Pr15 | Zaliczenie, przedstawienie raportu.
Suma godzin 30




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Zajecia projektowe.
N2. Praca wlasna - badania symulacyjne w Matlabie/Simulinku.

N3. Przygotowanie raportu koncowego.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU UO1 Implementacja algorytmdéw sterowania w
F1 ] Matlabie/Simulinku i badania symulacyjne
PEU_KO01 . s
zachowania obiektow.
PEU__UO01, . ,
Przygotowanie raportu koncowego
F2 PEU_KOI, odsumowujacego badania
PEU_ K02 podsumowujaceg nia.

P(P) = 0,5*F1 + 0,5*F2 (do zaliczenia kursu zaréwno F1 jak i F2 musza by¢ ocenami pozytywnymi)

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPEENIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Canudas de Wit C., Siciliano B., Bastin G.: Theory of Robot Control. Springer, New York 1996.

[2] Tchon K., Mazur A., Dulgba I., Hossa R., Muszynski R.: Manipulatory i roboty mobilne:
modele, planowanie ruchu, sterowanie. Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa 2000.

[3] Mazur A.: Sterowanie oparte na modelu dla nieholonomicznych manipulatoréw mobilnych.
Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2009.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Alicja Mazur, alicja.mazur@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Projekt zespolowy
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Team project
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-S10104

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 45
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 120
(CNPS)

. . Zaliczenie
Forma zaliczenia

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 4

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 4.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 93

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. podstawy teoretyczne i praktyczne automatyki i robotyki




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie umiejetnosci realizowania wiekszych zadan (w tym o charakterze interdyscyplinarnym)
w formie projektu.

C2. Nabycie umiejetnosci planowania, organizacji, kontroli i zarzadzania w projekcie.
C3. Nabycie umiejetnoéci wspoétdziatania w zespole projektowym.

C4. Nabycie wiedzy i umiejetnosci postugiwania sie technologiami wspomagajacymi rozmaite
aspekty projektu zespolowego.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnodci:
PEU_UO01 - Student powinien umie¢ prowadzi¢ i zarzadzaé projektem oraz prawidtowo
funkcjonowaé w zespole projektowym.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Potrafi wspolpracowaé¢ w zespole wspoélnie realizujacym zlozony projekt. Sprawnie
komunikuje sie w zespole i dba o terminowsg realizacje zadan.

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe nowych technik i technologii w dziatalnosci inzynierskiej oraz ich
wplyw na spoleczenstwo, gospodarke oraz srodowisko naturalne.

TRESCI PROGRAMOWE

Liczba

Forma zajeé¢ — projekt godzin

Oméwienie zagadnien zwiazanych z planowaniem i realizacja projektu oraz
Pr1 wszystkich proceséw zarzadzania, wystepujacych przy prowadzeniu projektu. 3
Wstepne nakreslenie zadan projektowych.

Oméwienie zagadnien zwiazanych ze specyfikacja systemu, jezykiem SysML,

Pr2 wybranymi normami ISO, architektura systeméw robotycznych.

Omowienie planéw projektéw przygotowanych przez poszczegdlne zespoly

pr3 projektowe. Przyjecie do realizacji, odestanie do poprawek badz odrzucenie.

Omowienie wybranych érodowisk programowych wspomagajacych prowadzenie
Pr4 projektu, prace zespotowa, dokumentowanie. Omodwienie wybranych 3
programowych frameworkéw robotycznych.

Zebrania okresowe zespoléw projektowych (sprawozdanie z realizacji przyjetych

Prb celéw, sformulowanie celéw na kolejny tydzien, rozwiazywanie biezacych 30
probleméw)

Pr6 Prezentacja uzyskanych wynikéw, rozliczenie z podjetych zobowiazan, ocena 3
uzyskanego efektu projektu, zaliczenie.
Suma godzin 45

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. konsultacje

N2. praca wtasna: samodzielna realizacja zadan projektowych




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie

F1 PEU_UO01 raport zawierajacy koncepcje i plan projektu
F2 PEU_UO1 raporty stowarzyszone z kamieniami milowymi
F3 PEU_UO01 raport stowarzyszony z rezultatem projektu
F4 iggiﬁgé’ ocena wkladu w prace zespotu.

P(P) = 0,25*F1 + 0,25*F2 + 0.3*F3+40.2*F4 (do zaliczenia kursu zaréwno F1, F2, F3 jak i F4

musza by¢ ocenami pozytywnymi)

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] SysML Open Source Project, https://sysml.org/

[2] ISO/TC 299 Robotics, https://www.iso.org/committee/5915511/x/catalogue/

[3] (2010) Control Architecture. In: Robotics. Advanced Textbooks in Control and Signal
Processing. Springer, London. https://doi.org/10.1007/978-1-84628-642-1_6

[4] Tsardoulias, E., & Mitkas, P.A. (2017). Robotic frameworks, architectures and middleware
comparison. ArXiv, abs/1711.06842.

[5] Usability, https://www.usability.gov/index.html

[6] Bogdan Lent, Zarzadzanie procesami prowadzenia projektéw. Informatyka i Telekomunikacja,

Difin, Warszawa 2005

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Arent, krzysztof.arent@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Projekt zespolowy
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Team project
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-S10204

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 45
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 120
(CNPS)

. . Zaliczenie
Forma zaliczenia

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 4

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 4.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 93

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie umiejetnosci wykonania przydzielonych zadan inzynierskich w ramach realizacji
zlozonego zadania inzynierskiego.

C2. Zdobycie doswiadczen w pracy zespolowej, w tym umiejetnoéci planowania i
harmonogramowania, komunikacji wewnatrz-zespolowej, pelnienia roli cztonka zespolu badz
lidera, mozliwos¢ wykazania si¢ kreatywnoscia, otwartoscia na innowacyjne podejscie do
realizacji celu oraz zorientowaniem na sukces zespotu.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnosci:
PEU_UO1 - Potrafi wykona¢ powierzone zadanie inzynierskie bedace czescia wigkszego projektu z
dziedziny: elektroniki, automatyki i robotyki, informatyki lub mieszanego.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Potrafi wspolpracowaé¢ w zespole wspélnie realizujacym zlozony projekt. Sprawnie
komunikuje sie w zespole i dba o terminowsg realizacje zadan.

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe nowych technik i technologii w dziatalnosci inzynierskiej oraz ich
wplyw na spoleczenstwo, gospodarke oraz srodowisko naturalne

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajecé projekt godzin

Ustalenie grup projektowych. Wybér tematéw i celow projektéw. Przydziat rol

Pr1 . L , . 3
w grupach projektowych. Omoéwienie zadan do wykonania.
Zdefiniowanie i zapoznanie si¢ z obszarem problemowym projektu. Przeglad

Pro dostepnych rozwigzan. Wyboér lideréw grup i rozdzial zadan do realizacji 3
pomiedzy cztonkami grup. Opracowanie harmonogramu realizacji projektu,
zasad komunikacji w zespolach i z prowadzacym.
Opracowanie zalozen projektowych. Doprecyzowanie harmonogramu,

Pr3 zdefiniowanie kamieni milowych projektu. Zdefiniowanie ryzyk w realizowanym 3
projekcie.

Pr4 Realizacja pierwszego etapu projektu zgodnie z harmonogramem. 12
Sprawozdanie z realizacji projektu po pierwszym etapie. Prezentacja aktualnego

Pr5 stanu realizacji projektu (I kamiert milowy ew. plan naprawczy w przypadku 4
braku).

Pr6 Realizacja drugiego etapu projektu zgodnie z harmonogramem. 12
Prezentacja rezultatow realizacji projektu. Weryfikacja osiagniecia wszystkich

Pr7 . L . L . 4
zakladanych celéw (kamieni milowych). Dyskusja nad ewentualnymi zmianami.

Pr8 Przedstawienie ostatecznej dokumentacji projektu zgodnej z zalozeniami. Ocena 4
projektu.
Suma godzin 45

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna

N2. Praca wlasna studenta - studia literaturowe
N3. Praca w zespole - dyskusja problemowa

N4. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie

F1 PEU_UO01 Ocena raportu z projektu zespolowego.




k2 PEU_KOLPEUQ%@ wktadu w prace zespotu.

P = 0,5*F1 + 0,5*F2 (do zaliczenia kursu zaréwno F1 jak i F2 musza by¢ ocenami pozytywnymi)

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Praca zbiorowa, A Guide to the Project Management Body of Knowledge (PMBOK Guide),
wydanie polskie, 2009
[2] M. Pawlak, Zarzadzanie projektami, Wydawnictwo Naukowe PWN, 2020

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Pozycje literaturowe dotyczace merytorycznej strony realizowanych projektéw.

[2] Praca zbiorowa, Zarzadzanie projektem informatycznym - model najlepszych praktyk, IFC
Press, Krakéw 2003
[3] Cempel Cz., Teoria i Inzynieria Systeméw, https://www.wbc.poznan.pl/publication/8365

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Pawel Kaczmarek, pawel.kaczmarek@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Projektowanie urzadzen elektronicznych

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Design of electronic devices

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-SI0053

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 90 90
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3 3
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 3.0
o charakterze praktycznym ’
()
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. brak

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie podstawowej wiedzy z zakresu projektowania zespoléw mechanicznych i

elektronicznych

C2. Zdobycie podstawowej wiedzy z zakresu wytwarzania podzespoléw mechanicznych i

elektronicznych

C3. Zdobycie umiejetnoéci przygotowania projektu urzadzen elektronicznych oraz mechanicznych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Student ma wiedze z zakresu zasad projektowania oraz tworzenia dokumentacji
zespolow mechanicznych. Posiada wiedze umozliwiajaca wybor technologii wykonania zespotu
mechanicznego; Zna zasady projektowania oraz testowania podzespotéw elektronicznych.
Posiada wiedze umozliwiajaca wyboér technologii wykonania zespotu elektronicznego

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - Student potrafi postugiwaé si¢ narzedziami komputerowymi wspierajacymi
projektowanie zespotéw mechanicznych i elektronicznych; Student potrafi dokonaé wyboru
wladciwej technologii wykonania projektowanego podzespotu w zakresie mechanicznym i
elektronicznym

7 zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy.

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespoltem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:(:izzti)i
Wyl Wprowafdzanie do zagadnien perektowania zespolow elektronicznych i 9
mechanicznych. Oprogramowanie CAD/CAE.
Wy2 Podstavpr tworzenia rysunku technicznego. Zasady rysowania widokow i 9
przekrojow.
Wy3 | Zasady wymiarowania obiektéw oraz opisu dokumentacji technicznej. 2
Wyd Podst::cmwy wytwarzania e.lementéw mechanicznych. Zasady doboru technologii, 4
materialu oraz urzadzenia.
Technologia wytwarzania elementow elektronicznych. Parametry elektryczne,
Wyb | termiczne oraz stosowane obudowy. Dobér elementéw ze wzgledu na warunki ich 6
pracy.
Wy6 Tec'hnologia .Wytwarza/nia obwoddow elektronicznych.. W}{tw.arzanie i ) 4
projektowanie obwodéw drukowanych oraz optymalizacja ich parametréw.
Wy7 | Technologia montazu uktadéw elektronicznych. Przeglad stosowanych rozwiazan. 4
Wy8 N iezawo’dnoéé urzqdzeﬁ elektronicznych. Przeprowadzanie badan i testow 4
urzadzen. Wprowadzenie do norm IPC.
Wy9 | Test koncowy 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ — laboratorium ;:)Cdzzlgi
Lal Wprowadzenie do oprogramowania CAD 2
La2 Tworzenie szkicéw dwuwymiarowych oraz wiazan 4
La3 Tworzenie bryl tréjwymiarowych 4
Lad Projektowanie obudéw. Integracja obwoddéw drukowanych oraz elementow 9
elektro-mechanicznych
Lab Tworzenie dokumentacji projektu 2
La6 Wprowadzenie do oprogramowania wspomagajacego projektowanie obwodow 9
drukowanych




La7 Projektowanie bibliotek elementéw 2
La8 Tworzenie projektu schematu 2
La9 Projekt obwodu jednowarstwowego 2
Lal0 | Projekty hierarchiczne 2
Lall | Projektu obwodu wielowarstwowego 2
Lal2 | Tworzenie dokumentacji projektu 2
Lal3 | Podsumowanie 2

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Zajecia laboratoryjne — dyskusje nad zastosowanymi rozwiazaniami
N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, . . .
F1 PEU_KO1 Kolokwium zaliczeniowe
PEU_UOL, Sprawdziany, realizacja oraz raport z ¢wiczen
P2 PEU_KOL | | toryinyeh
PEU_ K02 Iy

P(W) = F1; P(L)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Introduction to Basic Electricity and Electronics Technology, Earl D. Gates, Delmar Cengage
Learning

[2] Practical Electronics for Inventors, Paul Scherz, Simon Monk, Tab Books, 3rd edition
[3] The Circuit Designer’s Companion, Peter Wilson, Newnes, 3rd edition

[4] An Introduction to Mechanical Engineering, Jonathan Wickert, Kemper Lewis, CL Engineering,
3rd edition

[5] Technical Drawing for Engineering Communication, David E. Goetsch, Raymond L. Rickman,
William S. Chalk, Delmar Cengage Learning, 7th edition

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] Electronic Components and Technology, Stephen Sangwine, CRC Press, 3rd edition
[2] Electronic, Magnetic and Optical Materials, Pradeep Fulay, Jung-Kun Lee, CRC Press

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Grzegorz Budzyn, grzegorz.budzyn@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Roboty mobilne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Mobile robots

KARTA PRZEDMIOTU

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: W12AIR-SI0103

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 2.0
o charakterze praktycznym ’
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Wiedza z zakresu przedmiotu Robotyka 1.

2. Wiedza z zakresu przedmiotu Mechanika analityczna.

3. Potrafi pisa¢ i uruchamiaé¢ programy w jezyku C++.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie podstaw konstrukcji, systeméw poruszania si¢ i sterowania robotéw mobilnych.

C2. Poznanie metod nawigacji i planowania ruchu robotéw mobilnych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Ma podstawows, wiedze w zakresie konstrukcji, systemdéw poruszania sie i sterowania
robotéw mobilnych, opisuje systemy sterowania i metody nawigacji robotéw mobilnych i
potrafi objasni¢ zagadnienie autonomii robotéw mobilnych.

7 zakresu umiejetnodci:
PEU_UO01 - Potrafi zaprojektowac algorytmy obstugi czujnikéw oraz sterowania robotéw mobilnych.

7 zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem w realizacji zadan

laboratoryjnych.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad ;:jjzzt;z

Wyl | Podstawowe pojecia robotyki mobilne;j. 4
Wy2 | Zastosowanie robotéw mobilnych. 2
Wy3 | Konstrukcja robotéw mobilnych. 4
Wy4 | Srodowisko ROS. 6
Wyb | Czujniki i sensory robotéw mobilnych. 4
Wy6 | Podstawy algorytméw rozpoznawania otoczenia. 2
Wy7 | Podstawowe algorytmy nawigacji robotéw mobilnych. 4
Wy8 | Systemy sterowania robotéw mobilnych. 3
Wy9 Kolokwium 1

Suma godzin 30

Forma zajeé — laboratorium ;:;ZZ?E

Lal Szkolenie BHP. Zasady zaliczenia i organizacji pracy. 1
La2 Podstawy pracy w srodowisku ROS. 4
La3 Badanie charakterystyki czujnikéw robota mobilnego. 2
La4 Programowanie ruchu robot mobilnego. 4
Lab Nawigacja robota mobilnego. 4

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia laboratoryjne
N3. Praca wlasna - studia literaturowe oraz przygotowanie do laboratoriéw

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie




F1 PEU_ W01 Kolokwium z wyktadu

PEU__UO01, Ocena wynikéw wykonanych ¢wiczen

F2 PEU_KO01 laboratoryjnych

P(W)=F1, P(L)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Bruno Siciliano, Oussama Khatib (Eds), Springer Handbook of Robotics, Springer-Verlag Berlin
Heidelberg 2008

[2] Lentin Joseph, ROS Robotics Projects, Packt Publishing 2017

[3] https://www.ros.org/

[4] Tchon K. i inni, "Manipulatory i roboty mobilne”, Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, 2000.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] S. M. LaValle: "Planning Algorithms”, Cambridge University Press, 2006.
[2] Canudas de Wit, Carlos, Siciliano, Bruno, Bastin, Georges (Eds.), Theory of Robot Control,
Springer 1996

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Mateusz Cholewinski, mateusz.cholewinski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Robotyka 1
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Robotics 1
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10022

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 90 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Wiedza z zakresu rachunku macierzowego.
2. Wiedza z zakresu analizy matematyczne;j.

3. Wiedza z zakresu uktadéw dynamicznych i liniowych ukladéw sterowania.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy o metodach opisu ruchu ciata sztywnego.

C2. Zdobycie wiedzy na temat modeli kinematyki i dynamiki manipulatoréw sztywnych i
elastycznych.

C3. Zdobycie wiedzy o metodach opisu kinematyki i dynamiki robotéw mobilnych.
C4. Poznanie wybranych zadan i algorytméw sterowania robotow.
C5. Zdobycie umiejetnosci formulowania i rozwiazania podstawowych zadan robotycznych.

C6. Zdobycie rozeznania w zakresie zadan i metod robotyki umozliwiajacego korzystanie z
literatury.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Ma wiedze o zasadach wyprowadzenia réwnan opisujacych roboty holonomiczne i
nieholonomiczne oraz sposobach opisu przyktadowe algorytmy sterowania dla manipulatorow.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Umie wyliczy¢ réwnania kinematyki i dynamiki manipulatora sztywnego oraz
ograniczenia dla nieholonomicznego robota mobilnego oraz przeksztalci¢ je w uklad sterowania
tacznie z propozycja algorytmu sterowania.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dziatalnosci
inzynierskiej oraz ich wplyw na spoleczenstwo, gospodarke oraz $rodowisko naturalne.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzti)z

Wyl | Rys historyczny robotyki, terminologia, przeglad zadan i metod. 2
Wy2 | Opis ruchu ciala sztywnego, uktady wspélrzednych i ich transformacje. 2
Wy3 | Wspdlrzedne jednorodne i parametryzacje polozen i orientacji efektora. 2
Wy4 | Reprezentacja kinematyki we wspolrzednych. 2
Wyb | Kinematyka manipulatora: algorytm Denavita - Hartenberga. 2
Wy6 | Jakobiany manipulatora. Konfiguracje osobliwe. Transformacje sit i momentow. 2
Wy7 | Odwrotne zadanie kinematyki manipulatora, algorytmy wyliczania. 2
Wy8 | Uklady holonomiczne i nieholonomiczne. 2
Wy9 | Kinematyka robotéw mobilnych 2
Wy10 | Miary jakoSci manipulatora. 2
Wy1l | Dynamika manipulatora sztywnego. 2
Wyl2 | Algorytmy sterowania w przestrzeni przegubowej. 2
Wy13 | Algorytmy sterowania w przestrzeni zadaniowe;j. 2
Wy14 | Dynamika manipulatoréw elastycznych. 2
Wy15 | Dynamika nieholonomicznych robotéw mobilnych. 2

Suma godzin 30




Forma zaje¢ — ¢wiczenia Licz‘t?a

godzin
Cwl | Przypomnienie wybranych wiadomosci z algebry i analizy matematycznej. 2
Cw2 | Transformacje ukladéw wspélrzednych. 2
Cw3 | Predkosci w przestrzeni i w ciele. 2
Cw4 | Parametryzacje grupy obrotéw. 2
Cvg5, Kinematyka prosta, algorytm Denavita-Hartenberga. 4
Cw7 | Jakobian analityczny, osobliwosci. 2
Cw8 | Kolokwium 1. 2
Cw9 | Jakobian geometryczny. 2
Cw10 | Wyliczanie transformacii sil i momentéw. 2
Cwll | Wyliczanie dynamiki manipulatora. 2
Cw12 | Kinematyka robotéw mobilnych. Ograniczenia Pfaffa. 2
Cw13 | Nawias Liego. 2
Cwl14 | Algorytmy sterowania dla manipulatoréw. 2
Cwl5 | Kolokwium 2. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia obliczeniowe.

N3. Konsultacje.

N4. Praca wlasna — samodzielne studia.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie

PEU_ W01, .
F1 PEU KOl Egzamin.

Aktywnosé i rozwigzywanie list na ¢wiczeniach,

k2 PEU_U0L kolokwia.

P(W)=F1, P(C)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] K. Tchon i inni: Manipulatory i roboty mobilne: modele, planowanie ruchu, sterowanie,
Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa 2000.
[2] M. Spong, M. Vidyasagar: Dynamika i sterowanie robotéw, WNT, Warszawa, 1997.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] R. Murray, Z. Li, S. S. Sastry: A Mathematical Introduction to Robotic Manipulation”, CRC
Press, Boca Raton, 1994.

[2] Springer Handbook of Robotics: Springer - Verlag, Berlin, 2008

[3] J. J. Craig: Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie, WNT, Warszawa, 1993




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Alicja Mazur, alicja.mazur@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Robotyka 2
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Robotics 2
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10044

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30
(CNPS)

Zaliczenie na
ocene

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 10
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Zaliczenie Robotyki 1

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie umiejetnosci obstugi, programowania i eksploatacji robotéow przemystowych i
ustugowych oraz obstugi i wykorzystania podstawowych érodowisk robotycznych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnosci:
PEU_UO01 - Potrafi obstugiwaé, sterowac i programowac roboty przemystowe i ustugowe,
wykorzystuje srodowiska programowania offline

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespolem w realizacji zadan

laboratoryjnych.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — laboratorium ;:jizzti)z

Lal Wprowadzenie, oméwienie zasad BHP w laboratorium 1
La2 Podstawy programowania robotéw stacjonarnych 4
La3 Podstawy wykorzystania $rodowisk symulacyjnych robotéw 4
Lad Weryfikacja wlasnosci ruchowych ukladéw nieholonomicznych na przykladzie 4

wybranego robota mobilnego
Lab Termin odrébezy 2

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Cwiczenia laboratoryjne
N2. Konsultacje

N3. Praca wtasna - przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie

(na koniec semestru) uczenia si¢

F1 PEK_ U01, Sprawdziany, aktywno$¢ indywidualna,
PEK_KO01 sprawozdania

P(L) =F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] K. Tchon i inni, Manipulatory i roboty mobilne: modele, planowanie ruchu, sterowanie, Akad.
Oficyna Wyd. PLJ., W-wa 2000

[2] M. Spong, M. Vidyasagar Dynamika i sterowanie robotéw, WNT, W - wa 1997

[3] Materialy z czasopism branzowych np. PAK, PAR

[4] Instrukcje laboratoryjne do ¢wiczenl dostepne online na stronie Katedry Cybernetyki i Robotyki

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] Zrédla internetowe




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Alicja Mazur, alicja.mazur@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Robotyka 3

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Robotics 3
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: W12AIR-SI0108

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 30 60 30
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene ocene na ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 1 2 1
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 9.0 10
o charakterze praktycznym ’ ‘
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 08 08

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Posiada podstawowa wiedze z zakresu robotéw przemystowych i ustugowych nabyta na kursie
Podstawy Automatyki i Robotyki oraz w stopniu podstawowym opanowal umiejetnosci pracy z
robotami przemystowymi oraz ustugowymi




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy w zakresie wykorzystania systemow wizyjnych oraz robotéw mobilnych w
systemach zrobotyzowanych

C2. Nabycie wiedzy w zakresie wspélczesnych zagadnien robotyki oraz zwiazkéw z innymi
dziedzinami naukowymi i technicznymi

C3. Rozwdj umiejetnodci obstugi, programowania i eksploatacji robotéw przemystowych i
ustugowych oraz srodowisk robotycznych

C4. Nabycie umiejetnoéci prezentacji komponentéw robotéow oraz wspélczesnych trendéow w rozwoju
robotyki

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Opisuje zasady dzialania oraz przyklady zastosowania systeméw wizyjnych, robotow
mobilnych w systemach zrobotyzowanych, robotow spotecznych oraz algorytméw sterowania
réznych obiektéw robotycznych

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Realizuje ztozone zadania dla robotéw przemystowych z wykorzystaniem rzeczywistego
robota lub érodowiska symulacyjnego

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i w zespole

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dzialalnosci
inzynierskiej.

PEU__KO03 - Rozumie potrzebe formulowania i przekazywania spoteczenstwu informacji i opinii
dotyczacych osiggnie¢ techniki i innych aspektéw dzialalnosci inzyniera na temat automatyki i
robotyki. Potrafi przekazaé taka informacje i opinie w sposéb zrozumialy, z uzasadnieniem
réznych punktéw widzenia.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzti)z
Wyl | Wstep, warunki zaliczenia 1
Wy2 | Systemy wizyjne w robotyce 2
Wy3 | Roboty mobilne i transportowe 2
Wy4 | Wybrane zagadnienia mechatroniki w kontekscie rozwoju robotyki 2
Wyb | Wybrane zagadnienia cybernetyki w kontekscie rozwoju robotyki 2
Wy6 | Sterowanie robotow: wprowadzenie 2
Wy7 | Interakcje czlowiek-robot: wprowadzenie 2
Wy8 | Wybrane aspekty wspolczesnej robotyki 2
Suma godzin 15

Forma zaje¢ — laboratorium ;z)cdzzl;i
Lal Wprowadzenie, oméwienie zasad BHP w laboratorium 1
La2 Roboty wspélpracujace 4
La3 Systemy wizyjne robotéw 4




La4 Zlozone zadania robotéw przemystowych i ustugowych 4
Lab Termin odrébezy 2
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — seminarium Liczl:?a
godzin
Sl Przedstawienie proponowanych zagadnien seminaryjnych. Wybér zagadnien 1
przez studentow
Referowanie i prezentowanie przygotowanych zagadnien dotyczacych
Se2-7 | komponentéw robotéw manipulacyjnych i ustugowych oraz trendow 13
rozwojowych wspotczesnej robotyki
Se8 Podsumowanie i ewaluacja prezentacji 1
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Cwiczenia laboratoryjne

N3. Praca wlasna - przygotowanie do laboratorium

N4. Dyskurs seminaryjny

Nb5. Praca wlasna - studia literaturowe oraz przygotowanie do seminarium
N6. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 PEU_WO01 test pisemny
2 ﬁggiggi sprawdziany, aktywnos¢ indywidualna,
PEU_ K02 sprawozdania
PEU_UO01,
F3 PEU_KO01, przygotowanie seminarium, dyskusje

PEU_KO02, seminaryjne
PEU_KO03

P(W)=F1, P(L)=F2, P(S)=F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Handbook of Robotics, B. Siciliano, O. Khatib, Springer,Springer, Berlin, Heidelberg 2008

[2] K. Tchoni inni, Manipulatory i roboty mobilne: modele, planowanie ruchu, sterowanie, Akad.
Oficyna Wyd PLJ., W - wa 2000

[3] M. Spong, M. Vidyasagar Dynamika i sterowanie robotéw, WNT, W - wa 1997

[4] Materialy branzowe w tym dokumentacja techniczna robotéw

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Zrédla internetowe/web sources




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Alicja Mazur, alicja.mazur@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Seminarium dyplomowe

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Diploma seminar
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: W12AIR-S10207

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 1.0
o charakterze praktycznym ’
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie umiejetnosci poszukiwania selektywnej wiedzy niezbednej do tworzenia wtasnych

oryginalnych rozwigzan.

C2. Zdobycie umiejetnosci przygotowania prezentacji pozwalajacej w sposéb komunikatywny

przekazaé stuchaczom swoje oryginalne pomysty, koncepcje i rozwiazania.

C3. Nabycie umiejetnosci kreatywnej dyskusji, w ktérej w sposéb rzeczowy i merytoryczny mozna
uzasadnié i obronié¢ swoje stanowisko.

C4. Nabycie umiejetnosci pisania dzieta prezentujacego wlasne osiagniecia.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé student powinien umieé¢ przygotowaé prezentacje
zawierajaca wyniki rozwiazan, a w dyskusji rzeczowo uzasadnié¢ swoje oryginalne pomysty i
rozwigzania oraz krytycznie oceni¢ rozwigzania naukowo-techniczne innych oséb.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Rozumie potrzebe dzielenia si¢ wiedza, prowadzenia polemiki

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe formulowania i przekazywania spoteczenstwu informacji i opinii
dotyczacych osiggnie¢ techniki i innych aspektéw dzialalnosci inzyniera na temat automatyki i
robotyki.

PEU_KO03 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dziatalnosci
inzynierskiej oraz ich wplyw na spoteczenstwo, gospodarke oraz srodowisko naturalne

PEU_KO04 - Rozumie prawne aspekty i skutki dzialalnosci inzynierskiej.

TRESCI PROGRAMOWE

. . . . Liczba
Forma zajeé — seminarium .
godzin
Sl Omowienie zasad przygotowania i pisania pracy dyplomowej, a w szczegolnosci 9

przedstawienie zasad edytorskich.

Prezentacje indywidualne dotyczace omoéwienia aktualnego stanu wiedzy
Se2 zwiazanego z problematyka realizowanej pracy dyplomowej oraz odniesienia 8
przewidywanego, oryginalnego wlasnego wkladu do osiagnieé literaturowych.

Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedzy literaturowej i zatozonej

Se3 koncepcji rozwiazania stawianych sobie probleméw, skladajacych sie na prace 6
dyplomowa.
Prezentacje indywidualne dotyczace zrealizowanej pracy dyplomowej z

Sed uwypukleniem wlasnego oryginalnego dorobku autora wraz z dyskusja w grupie 14
seminaryjne;j.
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Prezentacja multimedialna
N2. Dyskucja problemowa

N3. Praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_UO01,
F1 PEU_KO1- Ocena prezentacji seminaryjnych.
PEU_K04




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Arkadiusz Antonczak, arkadiusz.antonczak@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Seminarium dyplomowe

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Diploma Seminar
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: W12AIR-S10109

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 1.0
o charakterze praktycznym ’
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie umiejetnosci poszukiwania selektywnej wiedzy niezbednej do tworzenia wtasnych

oryginalnych rozwigzan.

C2. Zdobycie umiejetnosci przygotowania prezentacji pozwalajacej w sposéb komunikatywny

przekazaé stuchaczom swoje oryginalne pomysty, koncepcje i rozwiazania.

C3. Nabycie umiejetnosci kreatywnej dyskusji, w ktérej w sposéb rzeczowy i merytoryczny mozna
uzasadnié i obronié¢ swoje stanowisko.

C4. Nabycie umiejetnosci pisania dzieta prezentujacego wlasne osiagniecia.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé student powinien umieé¢ przygotowaé prezentacje
zawierajaca wyniki rozwiazan, a w dyskusji rzeczowo uzasadnié¢ swoje oryginalne pomysty i
rozwigzania oraz krytycznie oceni¢ rozwigzania naukowo-techniczne innych oséb.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Rozumie potrzebe dzielenia si¢ wiedza, prowadzenia polemiki

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe formulowania i przekazywania spoteczenstwu informacji i opinii
dotyczacych osiggnie¢ techniki i innych aspektéw dzialalnosci inzyniera na temat automatyki i
robotyki.

PEU_KO03 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dziatalnosci
inzynierskiej oraz ich wplyw na spoteczenstwo, gospodarke oraz srodowisko naturalne.

PEU_KO04 - Rozumie prawne aspekty i skutki dzialalnosci inzynierskiej.

TRESCI PROGRAMOWE

. . . . Liczba
Forma zajeé — seminarium .
godzin
Sl Omowienie zasad przygotowania i pisania pracy dyplomowej, a w szczegolnosci 9

przedstawienie zasad edytorskich

Prezentacje indywidualne dotyczace omoéwienia aktualnego stanu wiedzy
Se2-5 | zwiazanego z problematyka realizowanej pracy dyplomowej oraz odniesienia 8
przewidywanego, oryginalnego wtasnego wkladu do osiagnieé literaturowych

Dyskusja w grupie seminaryjnej nt. stanu wiedzy literaturowej i zatozonej

Se6-8 | koncepcji rozwiazania stawianych sobie problemoéw, sktadajacych sie na prace 6
dyplomowa
Prezentacje indywidualne dotyczace zrealizowanej pracy dyplomowej z

Se9-15 | uwypukleniem wlasnego oryginalnego dorobku autora wraz z dyskusja w grupie 14
seminaryjnej
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. prezentacja multimedialna
N2. dyskusje problemowe

N3. praca wlasna

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_UO01,
F1 PEU_KO1- prezentacje i dyskusje seminaryjne
PEU_K04

P(S) = F1




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Ewa Opoka, Uwagi o pisaniu i redagowaniu prac dyplomowych na studiach technicznych,
Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2003.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Ignacy Duleba, ignacy.duleba@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Statystyka stosowana

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Applied Statistics
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W13AIR-SI1758

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 1 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 2.0
o charakterze praktycznym ’
()
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 0.9

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Zna i umie stosowaé podstawowe pojecia analizy matematycznej

2. Zna elementy rachunku prawdopodobienstwa odpowiadajace maturze na poziomie podstawowym.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie podstawowych pojeé¢ probabilistyki i ich zastosowania w modelowaniu statystycznym.

C2. Poznanie podstawowych rozkladéw prawdopodobienstwa, ich wlasnoéci i zastosowan w
zagadnieniach praktycznych w réznych dziedzinach nauki i techniki.

C3. Nabycie umiejetnoéci kreowania modeli statystycznych wraz z formutowaniem zatozen i
stawiania probleméw badawczych.

C4. Nabycie umiejetnosci wnioskowania statystycznego na podstawie rzeczywistych danych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - ma wiedze o modelowaniu zjawisk losowych i stosowaniu modeli probabilistycznych

PEU_WO02 - zna rozklady probabilistyczne i ich wtasnosci, zna konstrukcje podstawowych statystyk
opisowych i algorytmy ich wyznaczania

PEU_WO03 - zna metody estymacji stosowane w podstawowych modelach parametrycznych

PEU_WO04 - zna testy istotnoéci dla parametréw modeli parametrycznych oraz podstawowe testy
nieparametryczne

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - potrafi stosowaé podstawowe metody rachunku prawdopodobienistwa w celu
rozwigzywania zagadnien teoretycznych i praktycznych w réznych dziedzinach nauki i techniki

PEU_UO02 - potrafi obliczy¢ statystyki opisowe do danych eksperymentalnych i je zinterpretowac

PEU_UO03 - potrafi wyznaczy¢ oszacowania parametréw i zweryfikowaé hipotezy parametryczne w
typowych modelach statystycznych

PEU_U04 - umie wykona¢ analize zaleznosci zmiennych iloSciowych i jakosciowych

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - potrafi wyszukiwaé i korzystaé z literatury zalecanej do kursu oraz samodzielnie
zdobywaé wiedze

PEU_KO02 - rozumie konieczno$é¢ systematycznej i samodzielnej pracy nad opanowaniem materiatu
kursu

PEU_KO03 - Potrafi pracowaé samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajeé wyktad godzin
Rodzaje danych. Statystyki opisowe, tabele licznoéci i tabele wielodzielcze,
Wyl . . 2
Graficzna prezentacja danych: wykresy stupkowe, wykresy kolowe, histogram.
Przestrzen probabilistyczna. Klasyczna i aksjomatyczna definicja
prawdopodobienstwa. Zmienne losowe i ich rozktad. Typy zmiennych losowych.
Wy2 | Charakterystyki rozktadu zmiennych losowych: wartos¢ oczekiwana, wariancja, 2
wspoélczynnik zmiennoéci, kwantyle, odlegltoéé miedzykwartylowa, wspotczynnik
skos$nosci.

Przyklady rozktadéw dyskretnych: rozktad dwumianowy, rozktad Poissona.
Wy3 | Przyktady rozkladow ciagtych: rozklad jednostajny, rozklad wyktadniczy i 2
rozktad normalny. Standaryzacja zmiennej losowej z rozktadu normalnego.

Wy4 | Estymacja parametréw (punktowa i przedzialowa) 2

Testowanie hipotez statystycznych. Blad I i II rodzaju, poziom istotnosci i
Wyb5 | poziom krytyczny. Testy dla sredniej i wariancji w rozkladzie normalnym. Testy 2
dla dwéch $rednich i dla dwoch wariancji w rozktadzie normalnym.




Testy nieparametryczne. Test zgodnoéci chi-kwadrat. Test niezaleznosci
Wy6 . 2
chi-kwadrat.
Wi'T Regresja liniowa. Estymatory najmniejszych kwadratéw. Testowanie hipotez 9
Y dotyczacych wspoélczynnikow regresji.
Wy8 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — laboratorium Llcz‘t-)a
godzin
Lal Zarzadzanie zbiorami danych: sprawdzanie danych, tworzenie podzbioréw 9
danych, modyfikacje danych w wybranym pakiecie statystycznym.
La2 Wyznaczanie statystyk opisowych przyktadowych zbioréw danych i ich 9
interpretacja. Konstrukcja histogramu.
La3 Wyznaczanie charakterystyk podstawowych rozkladéw prawdopodobienstwa, 9
obliczanie prawdopodobienstw
Obliczanie oszacowan parametréw rozkladu na podstawie przyktadowych
La4 . Co . 2
zbioréw danych i ich interpretacja.
Weryfikacja hipotez dotyczacych parametréw rozkladu normalnego na
Lab . S 2
podstawie przyktadowych zbioréw danych.
La6 Testowanie zgodnosci i niezaleznosci na podstawie przyktadowych zbioréw 9
danych
La7 Oszacowanie prostej regresji, testowanie hipotez dotyczacych jej 9
wspolczynnikow i interpretacja wynikow.
La8 Analiza przyktadowych danych. 1
Suma godzin 15
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Laboratorium komputerowe — praca z wykorzystaniem wybranego pakietu statystycznego.
N3. Konsultacje
N4. Praca wlasna studenta — przygotowanie do laboratorium i kolokwium.
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01-
Wo4, .
F1 PEU KO- kolokwium
K02
PEU_UO1-
o uo4, odpowiedzi ustne, sprawozdanie z analizy
PEU_KO01- przykladowych danych
K03

P(W) = F1, P(L)= F2




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] W. Krysicki, J. Bartos, W. Dyczka, K. Krdlikowska, M. Wasilewski, Rachunek
prawdopodobienstwa i statystyka matematyczna w zadaniach, Cz. I-II, PWN, Warszawa 2007.

[2] R. Magiera. Modele i metody statystyki matematycznej. Czesé I - Rozklady i symulacja
stochastyczna. GiS 2005.

[3] R. Magiera. Modele i metody statystyki matematycznej. Czesé IT — Wnioskowanie stochastyczne.
GiS 2007.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] W. Kordecki, Rachunek prawdopodobienistwa i statystyka matematyczna. Definicje, twierdzenia,
wzory, Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2002.

[2] A. Plucifiska, E. Pluciriski, Zadania z probabilistyki, PWN, Warszawa 1983.

[3] A. Stanisz, Przystepny kurs statystyki, Tom 1-3, StatSoft Polska, sp. z 0.0. Krakéw 2007.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Alicja Jokiel-Rokita, alicja.jokiel-rokita@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Sterowanie procesami dyskretnymi
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Control of discrete processes
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10043

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 30 60
(CNPS)

. . . Zaliczenie | Zaliczenie na
Forma zaliczenia Egzamin

na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 1 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 1.0 2.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
fajecion ymABAAYH 1.2 0.8 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Wiedza z przedmiotu Algorytmy kombinatoryczne i podstawy sztucznej inteligencji

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie umiejetnoséci modelowania dyskretnych procesow

C2. Zdobycie umiejetnosci konstrukeji, implementacji i analizy podstawowych algorytmoéw
sterowania procesami dyskretnymi




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Posiada podstawowa wiedze o sterowaniu dyskretnymi procesami

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Potrafi zaprojektowaé i zaimplementowa¢ algorytm sterowania procesami dyskretnymi
oraz dokonaé jego analizy

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespoltem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

PEU_KO03 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w optymalizacji
procesow ciaglych i dyskretnych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;(l)(éizzl;i
Wyl Wprowadzenie, prz.ypomnieni.e podstawowych informacji o grafach, procesy 9
dyskretne (deterministyczne i stochastyczne)
Wy2 Modelowanie systeméw i proceséw: grafy, kombinatoryka, programowanie 9
dyskretne
Wy3 | Przyktady i modele proceséw dyskretnych w automatyce i robotyce 2
Wyd Wprovxfadz?n.ie do r-netoq rozwiazywania probleméw optymalizacji dyskretnej, 9
ocena jakosci rozwiazania
Wy Procesy dyskretne w systemach produkcyjnych, podstawy teorii szeregowania 9

zadan

Metody dokladne rozwiazywania probleméw optymalizacji dyskretnej (przeglad
Wy6 | zupelny, schemat podziatu i ograniczen, programowanie dynamiczne i metody 2
dla probleméw nalezacych do klasy P)

Metody przyblizone dla probleméw dyskretnych — priorytetowe, zachtanne,

Wy? schematy aproksymacyjne, algorytmy metaheurystyczne 2
Wy8 Szeregowanie z petla sprzezenia zwrotnego (w czasie rzeczywistym) 2
Strategie wytwarzania w systemach produkcyjnych, sterowanie a zarzadzanie,
Wy9 . . o . , 2
(waskie gardla, just in time), metody zarzadzania laricuchem dostaw
Wy10 | Procesy decyzyjne Markowa 2
Formalizmy modelowania dyskretnych systeméw zdarzeniowych: automaty
Wyll , 2
stanow
Wy12 | Modelowanie i analiza sieci kolejkowych
Wy13 | Formalizmy modelowania dyskretnych systeméw zdarzeniowych:sieci Petriego 2
Wyl4 | Sterowanie zdarzeniowe
Suma godzin 30
< . P . Liczba
Forma zajeé — ¢wiczenia .
godzin
Crwl Zajecia wstepne. Analiza przykladowego problemu sterowania procesem 1
dyskretnym.




Cw2 | Opracowanie modeli dla wybranych proceséw dyskretnych.
Cw3 | Konstrukeja i analiza algorytméw dla wybranych proceséw dyskretnych.
£ Konstrukcja i analiza algorytméw dla wybranych probleméw szeregowania
Cw4,5 , 4
zadan.
Cw6 | Metody analizy systeméw kolejkowych 2
Cw7 | Modelowanie dyskretnych systeméw zdarzeniowych 3
Cw8 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — laboratorium LICZ]:.)a
godzin
Zajecia wstepne. Rejestracja w systemie Moodle. Zasady konstruowania
Lal sprawozdan z realizacji zadan. Analiza przykladowego algorytmu sterowania 1
procesem dyskretnym
La2.3 Implementacja prostych algorytméw dla sterowania wybranym procesem 4
’ dyskretnym w automatyce i robotyce. Analiza zaproponowanych rozwiazan
Lad Implementacja i analiza algorytméw wielomianowych dla wybranych problemu 4
szeregowania zadan.
La5.6 Implementacja i analiza algorytméw doktadnych dla wybranych probleméw 9
’ szeregowania zadan.
La7,8 | Implementacja modelu i algorytmu sterowania systemem kolejkowym 4
Suma godzin 15
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Materialy do wyktadu i instrukcje laboratoryjne dostepne na stronie zts.ita.pwr.wroc.pl.
N3. Wybrane zintegrowane srodowisko programistyczne.
N4. Kody programoéw z przykladowymi implementacjami wybranych algorytméw.
N5. Praca wlasna — przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych.
N6. Praca wtasna — przygotowanie do ¢wiczen.
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_UOL, Przygotowanie do é¢wiczen, aktywnos$é na
F1 PEU_KO1, U . . .
PEU K03 zajeciach, kolokwium zaliczeniowe
PEU_U02, Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych,
F2 PEU_KO1, pisemne sprawozdania oddawane terminowo,
PEU_KO02 aktywnosé na zajeciach
PEU_WO01,
F3 PEU_ K01, Egzamin
PEU_KO03

P(W) = F3; P(L)= F2; P(C)=F1




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Cormen T. H., Leiserson Ch. E., Rivest R. L, Stein C,, Wprowadzenie do teorii algorytméw,
PWN, Warszawa 2020.

[2] Brucker P., Scheduling algorithms, Springer Publishing Company, Incorporated, 2007.

[3] Blazewicz, J., Ecker, K.H., Pesch, E., Schmidt, G., Weglarz, J, Hanbook on Schdeduling, From
theory to aplications, Springer Publishing Company, Incorporated 2014

[4] Wybrane artykuly z tzw. 7listy filadelfijskiej”.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Agnieszka Wielgus, agnieszka.wielgus@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Sterowniki programowalne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Programmable Logic Controllers
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10040

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Ma podstawowsa wiedze o dzialaniu analogowych i cyfrowych ukladéw elektronicznych.

2. Potrafi poprawnie odczytywac i interpretowaé¢ schematy elektryczne obwoddw elektrycznych,
potrafi polaczy¢ uklad sterowania na podstawie schematu oraz przetestowacé jego dzialanie.




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie podstawowej wiedzy na temat budowy i zasady dzialania sterownikéw PLC.

C2. Nabycie umiejetnosci programowania sterownikéw PLC do realizacji typowych uktadéw
sterowania.

C3. Nabycie umiejetnosci potaczenia, uruchomienia i przetestowania dzialania ukladu sterowania ze
sterownikami PLC.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé student powinien by¢ w stanie: objasni¢ budowe,
zasade dzialania i sposob programowania sterownikow PLC, sformutowaé algorytm sterowania
oraz zaproponowac jego implementacje praktyczna z wykorzystaniem sterownika PLC.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien umieé¢: formutowaé algorytm
sterowania, dobiera¢ sterownik PLC do realizowanego zadania, tworzy¢ oprogramowanie
sterujace dla wybranego sterownika.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien mieé¢ $wiadomosé
odpowiedzialnosci za prace wlasng oraz utrwali¢ umiejetnosé stosowania zasad pracy w zespole.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad ;clo(;lzzt;i

Wyl Wprowz.ldzenie. Sterowniki programowalne — geneza, ogdlna budowa i zasada 1
dzialania.

Wy2 | Wprowadzenie do normy IEC 61131-3. Jezyki programowania sterownikéw PLC. 2
Wy3-4 | Programowanie funkcji logicznych, czasowych i licznikowych w przykladach. 4
Wyb5 | Budowa i programowanie popularnych sterownikéw PLC. 2
Wy6 | Wprowadzenie do przemyslowych sieci komunikacyjnych, przyktady sieci. 2
Wy7 | Wprowadzenie do systeméw wizualizacji i HMI. 2
Wy8 | Kolokwium zaliczeniowe. 2
Suma godzin 15

Forma zaje¢ — laboratorium ;;(;;lzzt;i

Zapoznanie si¢ z Regulaminem BHP i wewnetrznym laboratorium. Oméwienie
Lal zasad zaliczenia przedmiotu. Zapoznanie sie ze stanowiskiem laboratoryjnym i 2
omowienie ¢wiczen laboratoryjnych.

Zapoznanie si¢ ze $rodowiskiem narzedziowym dla wybranych sterownikéw PLC

La2 oraz zapoznanie sie z bibliotekami funkcyjnymi oprogramowania. 2

La3 Programowanie podstawowych struktur logicznych: funktory AND, OR, NOT, 9
XOR, przerzutniki RS i SR, detektory zbocza.

Lad-s Programowanie funkcji czasowych i licznikowych: czasomierze TON, TOF, TP, 4

liczniki CTU, CTD, CTUD, komparatory. Funkcje i bloki funkcyjne.

La6-8 | Programowanie prostych ukladow sterowania i modeli napedéw elektrycznych. 6




La9-
11

Programowanie wybranych modeli proceséw przemystowych. 6

Lal2- | Programowanie wybranych modeli maszyn i urzadzen przemystowych oraz

14 paneli HMI. 6
Lal5 | Zajecia zaliczeniowe. 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wykltad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych.

N2. Cwiczenia laboratoryjne na stanowiskach wyposazonych w sterowniki PLC, panele HMI oraz
modele maszyn, urzadzen i proceséw przemystowych

N3. Praca wlasna, przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych.

N4. Praca wlasna, samodzielne studia literaturowe.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie

(na koniec semestru) uczenia sie

F1 PEU W01 Kolokwium zaliczeniowe
PEU_UO01, f .

F2 PEU K01 Ocena wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych
PEU__UO01, /s L .

F3 PEU_KO1 Aktywnosé na zajeciach laboratoryjnych

P(W)=F1; P(L)=0.8*F2+0.2*F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Kasprzyk J., Programowanie sterownikéw przemystowych, Wydawnictwo Naukowe PWN, 2017
[2] Flaga S., Programowanie sterownikéw PLC w jezyku drabinkowym, Wydawnictwo BTC,

Legionowo 2010

[3] Bolton W. C., Programmable logic controllers : an introduction, Oxford : Newnes, 2004

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Zbiér instrukeji laboratoryjnych, materialéw pomocniczych do wyktadu oraz dokumentacji

technicznych sterownikéw programowalnych.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Krzysztof Dyrcz, krzysztof.dyrczQpwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Sterowniki robotéw
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Robot controllers
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-S10102

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90 30 30
(CNPS)

. . . Zaliczenie na | Zaliczenie
Forma zaliczenia Egzamin

ocene na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3 1 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym H .
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 1.2 0.8 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Zna podstawy elektronicznych ukladéw analogowych i cyfrowych
2. Potrafi pisa¢ i uruchamiaé programy w jezyku C

3. Posiada znajomos¢ podstaw automatyki i robotyki oraz teorii regulacji




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy o blokach funkcjonalnych stosowanych w sterownikach robotéw, o budowie i
zasadach dzialania czujnikoéw stosowanych w robotach oraz o ukladach stosowanych do
sterowania napedami robotéw

C2. Poznanie wybranych metod komunikacji pomiedzy sterownikiem i otoczeniem

C3. Zdobycie umiejetnosci projektowania i uruchamiania ukladéw elektronicznych przeznaczonych
do obstugi czujnikéw, napedéw i uktadéw komunikacyjnych stosowanych w robotach

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Wymienia i opisuje bloki funkcjonalne mikrokontroleréw, techniki tworzenia i
uruchamiania oprogramowania wbhudowanego, uktady stosowane do sterowania napedami
robotéw oraz ma bieglo$¢ w problematyce obstugi czujnikéw stosowanych w robotach

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - potrafi postugiwaé sie oprogramowaniem uruchomieniowym, tworzy¢ oprogramowanie
wbudowane dla sterownikéw robotéw oraz projektowaé i uruchamia¢ uklady elektroniczne
przeznaczone do obsltugi czujnikéw, napedéw i uktadéw komunikacyjnych stosowanych w
robotach

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO01 - ma $wiadomo$é¢ znaczenia wyszukiwania informacji oraz jej krytycznej analizy oraz
rozumie koniecznos$¢ samoksztalcenia oraz rozwijania zdolnosci do samodzielnego stosowania
posiadanej wiedzy i umiejetnosci

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespoltem w realizacji zadan
laboratoryjnych i/lub projektowych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad ;::Zt;i
Wyl Mikrokontrolery w robotyce 2
Wy2 | Uklady peryferyjne mikrokontrolerow do celéw sterowania i pomiaréw 4
Wy3 | Interfejsy szeregowe w robotyce 4
Wy4 | Protokoty komunikacji w robotyce 4
Wyb5 | Sensory robotéw 4
Wy6 | Systemy operacyjne czasu rzeczywistego w robotyce 2
Wy7 | Silniki pradu stalego i ich sterowanie 4
Wy8 | Wprowadzenie do robotycznych §rodowisk programistycznych 6
Suma godzin 30

Forma zajeé — laboratorium ;:jizzt;z
Lal Wprowadzenie, szkolenie BHP, prezentacja stanowisk 1
La2 Wprowadzenie do zintegrowanego srodowiska programistycznego, obstuga GPIO 2
La3 Zaawansowane techniki debugowania mikrokontroleréw 2
Lad Obstuga licznikow w try})ach generatora podstawy czasu, Input Capture oraz 9

PWM; obstuga przerwan




Lab Przetworniki ADC, DAC oraz bezposredni dostep do pamieci 2

La6 Interfejsy komunikacyjne

La7 Termin odrébezy 2
Suma godzin 15
Forma zajeé — projekt ;:szz?z
Prl Wprowadzenie, prezentacja tematyki projektdw 1
Pr2 Wybér indywidualnych tematéw 2
Pr3 Prezentacja zalozen projektowych 2
Prd Konsultacje projektowe 2
Pr5 Prezentacja raportu czesciowego 2
Pr6 Konsultacje projektowe 4
Pr7 Prezentacja i ocena wynikéw projektu 2
Suma godzin 15
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia laboratoryjne
N3. Zajecia projektowe
N4. Konsultacje
Nb5. Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 PEK_WOI; egzamin
PEK_KO01
PEK_UO01;
F2 PEK_KO01; wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych
PEK_ K02
PEK_UO01;
F3 PEK_KO01; wykonanie projektu
PEK_ K02

P(W) = F1, P(L) = F2, P(P) = F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] R. Simmons, D. Kortencamp, D. Brugali. Robotics Systems Architectures and Programming,
Handbook of Robotics Iled.

[2] D. Brugali and P. Scandurra. Component-based Robotic Engineering. Part I: Reusable building
blocks. In IEEE Robotics and Automation Magazine, December 2009.

[3] T. Braunl, ,Embedded Robotics, Mobile Robot Design and Applications with Embedded
Systems”




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Mariusz Janiak, mariusz.janiak@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Systemy czasu rzeczywistego
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Real Time Systems
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10045

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Umiejetnos¢ programowania obiektowego
2. Podstawowa wiedza o systemach operacyjnych

3. Podstawowa wiedza o mikrokontrolerach




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie ogdlnej wiedzy dotyczacej systemdw operacyjnych czasu rzeczywistego (SOCR)
obejmujacej ich budowe i dzialanie oraz podstawowe wladciwosci.

C2. Zdobycie umiejetnoéci korzystania z funkcji API SOCR, a w tym: tworzenia aplikacji
wielozadaniowych, wykorzystywania odpowiednich metod komunikacji miedzyzadaniowej,
stosowania niezbednych technik synchronizacji zadan.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Posiada wiedz¢ o systemach czasu rzeczywistego (SCR) - zna podstawowe funkcje
jadra SCR, zna metody komunikacji miedzy-zadaniowej, zna podstawowe mechanizmy
synchronizacji zadan, posiada podstawowa wiedze o modelach wielozadaniowosci.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Potrafi wykorzystywaé¢ funkcje API do tworzenia i obstugi proceséw i watkéw w
aplikacjach wielozadaniowych. Potrafi zastosowa¢ niezbedne techniki synchronizacji zadan oraz
wykorzystywaé¢ mechanizmy komunikacji zadan w SCR. Potrafi zaprojektowaé i napisaé
oprogramowanie ktére rozwiazuje konkretny problem techniczny.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe samodzielnego pozyskiwania wiedzy z réznych zrédel.

TRESCI PROGRAMOWE

Liczba

Forma zajeé¢ — wyktad godzin

Wprowadzenie do systemdéw operacyjnych czasu rzeczywistego SOCR: - co to
Wyl | jest czas rzeczywisty i dlaczego jest tak wazny, - podstawowe pojecia oraz 1
aplikacje czasu rzeczywistego.

Model referencyjny SOCR: - jadro systemu i jego funkcje, mikro-jadro, moduty,
Wy2 | - dostep do sprzetu, - watek/proces/zadanie, - wywlaszczanie i przelaczanie 2
watkéw

Kontrola dostepu do zasobéw — semafory, mutexy - semafor, semafor
Wy3 | wielokrotny - mutex, mutex wielokrotny - mechanizm zakleszczenia watkow - 2
mechanizm przeklamania priorytetéw - synchronizacja watkow

Planista systemowy oraz przelaczanie zadan - algorytmy planowania online i
Wy4 | offline - planowanie zadan nieperiodycznych z uwzglednieniem priorytetow - 2
planista wieloprocesorowy i synchronizacja zadan

Komunikacja miedzy procesowa - komunikacja przez semafor - komunikacja
Wy5 | bezposrednia - kolejki komunikatéw - dane buforowane - FIFO/LIFO, pamiegé 2
wspoétdzielona - strumienie danych

Zarzadzanie pamiecia RAM w RTOS - przydzial i zwalnianie pamieci RAM -
Wy6 | zarzadzanie sektorami i komasacja sektoréw - konsekwencje komasacji dla czasu 2
rzeczywistego

Komunikacja w sieci z uwzglednieniem czasu rzeczywistego - koncepcja sieci z
czasem rzeczywistym z podzialem czasu - koncepcja sieci z czasem rzeczywistym
z podziatem czestotliwosci - mechanizm tokena - mechanizm master-slave -
studium dla sieci Ethernet

Wy 7




Wys Pomiar czaSL} i wyzwalanie czasowe - zegary §prZQtowe czy programowe - 1
implementacja programowa zegara w systemie FREERTOS
Wy9 | Kolokwium 1
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — laboratorium Liczl?a
godzin
Lal Narzedzia programistyczne dla FreeRTOS 2
La2 Jadro i watki w systemie FreeRTOS 4
La3 Synchronizacja za pomoca semaforéw i mutex 4
La4 Komunikacja miedzy zadaniami za pomoca kolejek komunikatdw 4
Lab Obsluga przerwan sprzetowych 2
La6 Mechanizm bezposredniej komunikacji miedzy zadaniami 4
La7 Generowanie i obstuga zdarzen w zadanym czasie; wykorzystanie Timer Task 4
La8 Przesylanie danych buforowanych 2
La9 Sposoby uruchamiania programéw pod kontrola FreeRTOS 2
Lal0 | Komunikacja z urzadzeniami zewnetrznymi 2
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Wyklad tradycyjny (tablica, kreda).
N3. Pisanie krétkich programéw
N4. Praca wtasna
N5. Konsultacje
N6. Strona kursu - moodle
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia si¢
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 ﬁggj}{\/{)@;, Kolokwium sprawdzajace wiedze

F2

PEU_ KO01 laboratorium

PEU__UO01, Kontrola jakosci programoéw pisanych podczas

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] www.freertos.org

[2] Sacha, K.: ,Systemy czasu rzeczywistego”. Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki

Warszawskiej,

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] Barry R.: "Using The FreeRTOS Real Time Kernel”, FreeRTOS.org




OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Boguslaw Szlachetko, boguslaw.szlachetko@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Systemy operacyjne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Operating Systems
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-S10041

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 90
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)
Liczba punktéw ECTS 2 3
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 3.0
o charakterze praktycznym ’
()
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Umie programowa¢ w jezyku ANSI C w zakresie kursu Podstawy programowania.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o ogdlnej organizacji, funkcjach i mechanizmach systeméw operacyjnych, w tym

obshugi proceséw i watkow, szeregowania, zarzadzania pamiecia, systeméw plikéw

C2. Nabycie praktycznej umiejetnosci tworzenia i zarzadzania aplikacjami komputerowymi z
wykorzystaniem mechanizmoéw systeméw operacyjnych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - charakteryzuje ogdlna budowe i ustugi systeméw operacyjnych, w tym funkcje obstugi
zadan, szeregowania, pamieci, systeméw plikdw

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - potrafi tworzy¢, konfigurowac, i zarzadza¢ praca aplikacji komputerowych z
wykorzystaniem ushug i mechanizméw systemu operacyjnego

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Potrafi pracowaé samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem podczas przygotowan i
realizacji zadan laboratoryjnych.

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dziatalnosci

inzynierskiej.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad gcl)iizzl;i
Wyl | Wprowadzenie 2
Wy2 | Struktury systeméw operacyjnych 2
Wy3 | Procesy 2
Wy4 | Komunikacja miedzyprocesowa 2
Wyb | Watki i wspo6tbieznosé 2
Wy6 | Planowanie przydzialu procesora 2
Wy7 | Synchronizacja proceséw 2
Wy8 | Zakleszczenia 2
Wy9 | Pamie¢: organizacja, zarzadzanie, ochrona 2
Wy10 | Pamieé¢ wirtualna 2
Wyll | Strukura pamieci masowej 2
Wyl2 | Systemy we/wy 2
Wyl13 | Systemy plikéw - interfejs 2
Wyl14 | Systemy plikéw - implementacja 2
Wy15 | Bezpieczenistwo 1
Wy16 | Kolokwium 1
Suma godzin 30
Forma zaje¢ — laboratorium ;;cdzzl;i
Lal Organi-zacja zaj/@é: wymagania, regulamin, sz-koler.lie BHP, szkolenie 9
stanowiskowe. Srodowisko pracy systemu Unix/Linux.
La2 Praca z inte?preterem polecen: pliki i katalogi, wejécie/wyjscie proceséw, 9
przetwarzanie potokowe, filtry
La3 Praca z interpreterem polecen: wykorzystanie wyrazen regularnych 2
La4 Praca z interpreterem polecen: zarzadzanie procesami 2
La5-6 | Programowanie: obstuga plikow i katalogéw 4
La7-9 | Programowanie: komunikacja miedzyprocesowa 6




La1110— Programowanie: tworzenie i obsluga watkdw 4

Lal2- . L PR .
13 Programowanie: synchronizacja proceséow i watkéw 4
La1154— Programming: network communication 4
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Laboratorium prowadzone przy komputerach, materialy na stronie kursu.

N3. Konsultacje.

N4. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego.

N5. Praca wlasna — przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, . . .
F1 PEU_ K02 Kolokwium zaliczeniowe.
PEU_UO01, e, .
F2 PEU_KO1 Ocena wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych.

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] A.Silberschatz, P.B.Galvin, G.Gagne: Podstawy systeméw operacyjnych, Wydanie: 10, PWN
2021

[2] W.Stallings, Systemy operacyjne, Wydanie IX, Helion 2018

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] A.S.Tanenbaum, H.Bos: Systemy operacyjne, Wydanie IV, Helion 2016

[2] M.Bach, Budowa systemu operacyjnego UNIX, WNT, Warszawa 1995

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Andrzej Lewandowski, andrzej.lewandowski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Systemy pomiarowo-kontrolne automatyki

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Measurement and control systems in automatics
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0038

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na

ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy z zakresu z zakresu pomiaréw i sterowania ukltadéw automatyki.

C2. Nabycie umiejetnosci budowy podstawowych systeméw kontrolno- pomiarowych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Tlumaczy podstawy dzialania i opisuje budowe elementéw systeméw
kontrolno-pomiarowych.

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - W wyniku przeprowadzonych zajeé student powinien by¢ w stanie zaprojektowaé
podstawowy system kontrolno-pomiarowy, dobraé¢ parametry sterownikéw przemystowych do
elementéw wykonawczych oraz dopasowaé¢ parametry podstawowych algorytméw regulacji.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspéipracowaé z zespolem w realizacji zadan

laboratoryjnych.
PEU_KO02 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dzialalnosci
inzynierskie;j.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad ;cl)fizzti)i
Wyl | Sprawy organizacyjne, przedstawienie warunkéw zaliczenia. 1
Wy2 Meto.dy pomi.aru podstawowych wielko$ci mechanicznych, fizycznych, 3
chemicznych i optycznych.
Wy3 | Czujniki i przetworniki MEMS. 2
Wyd Elementy Wyk.on'a\.w.zze automat}fki.. Serwonapedy, serwomechanizmy (silniki AC, 4
DC, BLDC, silniki i aktuatory liniowe).
Wyb5 | Sterowniki elementéw wykonawczych. Falowniki i regulatory mocy.
Wy7 | Systemy sterowania obrabiarek CNC. Jezyk G-Code.
Wy8 Zasady .zasilania i zabezpieczania elementéw pomiarowych.i vvykonafwczych7 9
zasady i symbole stosowane na schematach elektrycznych i elektronicznych.
Wy9 Standardy Sprz'(gtu i opr(?gramowania Stosowan.e w systemach 9
kontrolno-pomiarowych i uktadach automatyki.
Wy10 Podstawy progra{nowania w $rodowisku LabVIEW. Przyrzad wirtualny. 9
Obstuga urzadzen GPIB.
Wyll Interfejsy transmisj.i de?ny.ch (CAMAC, IEEE488 , HP—IL, RS232, RS485, USB, 9
Ethernet). Topologie sieci (w tym ProfiBus, ProfiNet).
Wyl2 Standardy protgkoléw cyfrowej transmisji szeregowej wykorzystywanej w . 9
systemach pomiarowo-kontrolnych (w tym tym ModBus, EtherCAT, CC-Link).
Wyl3 | Automatyzacja systemow pomiarowych. Systemy zdalnego sterowania.
Wyl4 | Systemy wizyjne w automatyce i kontroli produkecji. 2
Suma godzin 28
Forma zaje¢ — laboratorium ;;cdzzl;i
Lal Sprawy organizacyjne, przedstawienie warunkéw zaliczenia oraz zasad BHP. 9
Parametry i wlasciwosci wybranych przyrzadéw pomiarowych.
La2 Badanie elementéw kondycjonowania sygnatéw pomiarowych. 3
La3 Srodowisko LabVIEW. Podstawowe funkcje kontrolno-pomiarowe.
La4 Badanie wtasciwosci, zastosowanie oraz kalibracja czujnikow temperatury. 3




Lab Konfiguracja i badanie czujnikow MEMS. 3
La6 Badanie wlasnosci elementéw wykonawczych. 3
La7 Konfiguracja i badanie wlasnosci dynamicznych regulatoréw PID. 3
La8 Konfiguracja i badanie wlasnoéci elementéw systemu wizyjnego. 3
La9 Obstuga przemystowego protokotu transmisji danych . 3
Lal0 | Podsumowanie i zaliczenie laboratorium. Termin odrébkowy. 4

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Stanowiska dydaktyczne — makiety pomiarowe, noty aplikacyjne badZ programy symulacyjne.
N3. Materialy dodatkowe umieszczane na stronie WWW przedmiotu.

N4. Praca wtasna — przygotowanie do laboratorium.

N5. Konsultacje — dyskusja mozliwych rozwiazan postawionych probleméw.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, .
F1 PEU_K02 Egzamin.
PEU__UO01, e, .
F2 PEU_ K01 Ocena wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych.

P(W) = F1; P(L) = F2 (do zaliczenia kursu oceny z wszystkich é¢wiczen laboratoryjnych musza byé
ocenami pozytywnymi)

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] W. Tietze, Ch. Schenk, Electronic Circuits. Handbook for Design and Applications, Springer,
2009,

[2] P. Horowitz, W. Hill, The Art. Of Electronics, Cambridge University Press 2015

[3] Gibson, J. D. (1993). Principles of digital and analog communications. Macmillan.

[4] Grzegorz Nikiel: Programowanie obrabiarek CNC na przykladzie uktadu sterowania Sinumerik
810D /840D, skrypt Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Bialej, 2004

[5] D. Swisulski, Komputerowa technika pomiarowa. Oprogramowanie wirtualnych przyrzadow
pomiarowych w LabView, Wyd., PAK , Warszawa 2005.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Jarostaw Glapinski, jaroslaw.glapinski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Systemy wbudowane dla automatyki
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Embedded Systems for Automation
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-S10200

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie na

ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 20
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 15

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Wiedza z zakresu kursu Mikroprocesory




CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie wiedzy z zakresu architektury mikrokontroleréw

C2. Zdobycie podstawowej wiedzy na temat podstawowych blokéw peryferyjnych
implementowanych w uktadach mikrokontrolerowych

C3. Zdobycie umiejetnoéci wykorzystania interfejsow komunikacyjnych wykorzystywanych w
automatyce.

C4. Zdobycie podstawowej wiedzy na temat podstawowych blokéw implementowanych w
strukturach uktadéw programowalnych z uwzglednieniem aplikacji przemystowych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - posiada wiedze w zakresie zasad projektowania systeméw mikroprocesorowych pod
katem wymaganego zastosowania oraz wymaganej wydajnodci; posiada wiedz¢ na temat
protokoléw komunikacyjnych stosowanych w systemach automatyki takich jak ProfiBus,
ProfiNet czy ModBus; posiada wiedze umozliwiajaca dobér ukladu FPGA pod katem
wymaganej wydajnosci oraz oferowanych ukladéw peryferyjnych do zadanej aplikacji

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - Umie przygotowywac, tworzy¢, weryfikowaé i wdrazaé¢ oprogramowanie testujace i
uzytkowe mikrokontroleréw; potrafi wykorzystaé bloki sktadowe uktadéw FPGA w
zastosowaniach dla uktadéw automatyki

7 zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO01 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespoltem w realizacji zadan

laboratoryjnych.
TRESCI PROGRAMOWE
< . Liczba
Forma zajeé wyktlad godzin
Wyl | Architektura mikrokontroleréw. 2
Wv2.3 Mikrokontrolery 8,16 oraz 32 bitowe przeznaczone do zastosowan w ukladach 4
v automatyki
Rodzina mikrokontroleréw ARM. Mikrokontrolery rodziny Cortex-M.
Podobienstwa i réznice pomiedzy podrodzinami Cortex-M, Cortex-R oraz 6
Wy4,5.6
Cortex-A
Wy7 | Przerwania w mikrokontrolerach. Zagniezdzanie przerwan. Bloki NVIC oraz GIC
Wy8 | Test érédsemestralny
Wv9 Wielozadaniowo$¢ w mikrokontrolerach. Realizacja wielozadaniowoéci 9
Y kooperatywnej oraz wielozadaniowosci z wywlaszczeniem
Wy10 Metody redukcji poboru mocy w uktadach mikroprocesorowych. Mikroprocesory 9
Y o minimalnym poborze mocy. Uklady zasilania w ukladach niskomocowych.
Zaawansowane peryferia mikroprocesoréow. Uklady bezposredniego dostepu do
Wyll- | pamigci DMA. Interfejsy pamieci zewnetrznej: SRAM, DRAM, itp. Szybkie
X . . . . ) 4
12 interfejsy szeregowe: USB, Ethernet. Interfejsy komunikacyjne uzywane w
automatyce: ProfiBus, ModBus, ProfiNet, itp.
W13 Jezyki opisu sprzetu HDL: Verilog oraz VHDL. Elementy skladowe jezyka. 9
Y Struktura kodu. Srodowiska programistyczne
Realizacja podstawowych struktur logicznych: liczniki, kodery, dekodery,
Wy14 . . 2
multipleksery itp.




Wy15 | Podsumowanie wyktadu 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ — laboratorium ;;fizzti)fl
Lal Wprowadzenie. Organizacja i zasady dzialania srodowiska (IDE) oraz modulu 9
mikrokontrolera.
La2 Wplyw deklaracji zmiennych na szybkosé dziatania programu i obliczen. 2
La3 Zajsady Wspélpfacy prqgraméw biblio:ceczpyf:h CMSIS i bibliotek producentéw 9
mikrokontroleréw. Zapis/odczyt stanéw linii portéw GPIO.
La4d Generowanie odcinkéw czasu przez liczniki mikrokontrolera
Lab Sprzetowa modulacja szerokoéci impulséw PWM.
La6 Zasady obsltugi przerwan, priorytety przerwan, zagniezdzenia przerwan. 9
Wykorzystanie podprograméw standardu CMSIS.
La7 Pomiary napie¢ — przetwornik A/C. 2
La8 Transmisja DMA dla wybranego ukladu peryferyjnego. 2
La9 Ksztaltowanie sygnaléw analogowych — przetwornik C/A. 2
Lal0 | UART - szeregowa transmisja danych. 2
Lall | Biblioteki CMSIS — realizacja cyfrowego filtru pasmowego. 2
Lal2 Proste operacje logiczne. Wykorzystanie symulatora. Synteza obwodu. Analiza 9
otrzymanego pliku wynikowego.
Konstrukcja, symulacja, synteza oraz sprawdzenie dzialania sekwencyjnych
Lal3.14 uktadéw logicznych: licznikéw, komparatoréw, jednostek 4
771 arytmetyczno-logicznych, itp. Wykorzystanie blokéw IP Core.
Lalb | Termin odrébczy. Podsumowanie 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Zajecia laboratoryjne — dyskusje nad zastosowanymi rozwigzaniami
N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych

Nb5. Praca wlasna — samodzielne studia oraz przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 PEU_WO01 Egzamin

F2

PEU_KO01 laboratoryjnych

PEU__UO01, Sprawdziany, realizacja i raport z ¢wiczen

P(W) = F1, P(L) = F2




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Dokumentacje techniczne procesoréw rodziny Cortex-M firm: Atmel, Cypress, Freescale, NXP
(Philips Semiconductors), Silicon Labs, STMicroelectronics, Texas Instruments (dostepne w
internecie).

[2] S. Furber: ARM System-on-chip architecture. 2 edition, Addison-Wesley Publishers, 2000, ISBN
- 978-0201675191

[3] N. Sloss, D. Symes, Ch. Wright: ARM system Developer’s Guide. Morgan Kaufmann Publishers,

2004, ISBN-1-55860-874-5

4] D. Seal: ARM Architecture Reference Manual. Second Edition, Addison-Wesley, 2001

5] J. Yiu: The Definitive Guide to the ARM Cortex-MO0. Elsevier Inc. 2011.

6] J. Yiu: The Definitive Guide to the ARM Cortex-M3. Second Edition. Elsevier Inc. 2010.

7] Lin, Ming-Bo, "Digital system designs and practices : using Verilog HDL and FPGAs”, John

Wiley & Sons (Asia), 2008

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Pong Chu, “FPGA Prototyping by VHDL Examples: Xilinx Spartan-3 Version”, John Wiley
and Sons, Ltd., 2008

[
[
[
[

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Grzegorz Budzyn, grzegorz.budzyn@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Technika Analogowa 1
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Analog Technique 1
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10049

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30 60
(CNPS)

Zaliczenie | Zaliczenie
na ocene na ocene

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. wiedza z zakresu algebry

2. wiedza z zakresu analizy matematycznej 1

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie si¢ z podstawowymi koncepcjami teorii obwodéw elektrycznych.

C2. Zdobycie umiejetnosci analizy obwodéw elektrycznych metoda symboliczna i operatorows.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - posiada wiedze o podstawowych modelach elementéw obwodow elektrycznych

PEU_WO02 - zna metode symboliczna analizy obwodéw w stanie ustalonym przy pobudzeniach
sinusoidalnych

PEU_WO03 - ma podstawowg wiedze w zakresie analizy obwodéw elektrycznych za pomoca
operatorowego przeksztalcenia Laplace’a

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - potrafi zastosowa¢ metode symboliczna do analizy obwoddw, umie oblicza¢ moce w
obwodach elektrycznych, umie sformutowaé i rozwiazaé¢ problem dopasowania obciazenia na
maksimum mocy czynnej

PEU_U02 - potrafi wyznacza¢ proste i odwrotne transformaty Laplace’a, umie ukladaé i
rozwiazywaé réwnania obwodéw za pomocs transformaty Laplace’a

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dziatalnosci

inzynierskiej.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad ;;fizzti)z
Wyl Prad, napiecie, mod/el-e elemer}téw w obWQdaCh elektrycznych. Obwod 3
elektryczny, wtasnosci obwodow, koncepcja obwodu SLS.
Wy2 Sygnaty w ol?wodach, sygnaly OkI".eSOWF?, Wart'oéé é?ednia, wartosé §1'<u'teczna. 9
Wprowadzenie do metody symbolicznej. Immitancja zespolona dwdjnika.
Wy3 Modele elemen?c’mi w metodzie symbolicznej. Metoda pradéw oczkowych, 9
metoda potencjaléw weztowych.
Wyd P.odstszvowe twierdzenia teorii obwodéw. Moce w obwodach pradu 9
sinusoidalnego.
Wyb5 | Transformata Laplace’a, analiza obwodéw w ujeciu operatorowym.
Wy6 | Transmitancja operatorowa w obwodach SLS, stabilno$¢ w sensie BIBO. 2
Wy7 | Kolokwium
Suma godzin 15
Forma zajeé — ¢wiczenia LiCZl?a
godzin
Cwl,2.3 Metoda symboliczna 6
Cw4 | Repetytorium / kolokwium 1
Cw5, 6,7 Metoda operatorowa 6
Cw8 | Repetytorium / kolokwium 2
Suma godzin 15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia, rozwigzywanie zadan

N3. Praca wlasna, przygotowanie do ¢wiczen rachunkowych

N4. Konsultacje

Nb5. Materialy pomocnicze do wyktadu i ¢wiczen udostepnione przez prowadzacego zajecia

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_UO01 - P
F1 PEU_U02 Ocena z ¢wiczen
PEU_WO01 -
F2 PEU_WO03, Zaliczenie wykladu
PEU_KO01

P(C) = F1, P(W)=F2,

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] W. Wolski, Teoretyczne Podstawy Techniki Analogowej, PWr Wroclaw 2007
[2] J. Osiowski, J. Szabatin, Podstawy Teorii Obwodéw, WNT Warszawa 2006
LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] S. Bolkowski, Teoria Obwodéw Elektrycznych, WNT Warszawa 2008
[2] S. Osowski, K. Siwek, M. Smialek, Teoria Obwodéw, Oficyna Wyd. Politechniki Warszawskie;j,
Warszawa 2006

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Zbigniew Swi(@tach, zbigniew.swietach@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Technika Analogowa 2

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Analog Technique 2
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: W12AIR-SI0050

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30

(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie na
ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

1.0

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

0.8

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. wiedza z zakresu algebry

2. wiedza z zakresu analizy matematycznej 11 2

3. wiedza z zakresu techniki analogowej 1 (wyklad i éwiczenia rachunkowe)

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zdobycie umiejetnosci dokonywania pomiaréw w obwodach liniowych i nieliniowych.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - potrafi wyznaczaé¢ szeregi Fouriera funkcji okresowych, potrafi analizowaé¢ obwody w
stanie ustalonym przy pobudzeniach okresowych

PEU_U02 - potrafi analizowa¢ obwody z nieliniowym elementem rezystancyjnym oraz wyznaczaé
jego parametry statyczne i dynamiczne

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspdlpracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — laboratorium ;;Cdzzl;i
Lal Wprowadzenie, demonstracja przeprowadzania pomiaréw za pomoca 3
oscyloskopow, analizatora widma, fazomierzy i woltomierzy.
La2 | Podstawy Teorii Obwodéw / Czworniki 3
La3 | Obwody Nieliniowe / Stany Nieustalone 3
La4 Szeregi Fouriera / Filtry Analogowe 3
Lab Zajecia uzupetniajace i zaliczeniowe 3
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Laboratorium, wykonywanie i dokumentowanie pomiaréw
N2. Praca wlasna, przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych
N3. Konsultacje

N4. Materialy pomocnicze do wyktadu, ¢wiczen i laboratorium udostepnione przez prowadzacego
zajecia

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_UO1 -
F1 PEU_U02, Ocena z laboratorium
PEU_KO01
P(L) =F1

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] W. Wolski, Teoretyczne Podstawy Techniki Analogowej, PWr Wroclaw 2007
[2] J. Osiowski, J. Szabatin, Podstawy Teorii Obwodéw, WNT Warszawa 2006

LITERATURA UZUPELNIAJACA:




[1] S. Bolkowski, Teoria Obwodéw Elektrycznych, WNT Warszawa 2008
[2] S. Osowski, K. Siwek, M. Smialek, Teoria Obwodéw, Oficyna Wyd. Politechniki Warszawskie;j,
Warszawa 2006

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Zbigniew Swictach, zbigniew.swietach@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Techniki komputerowe w robotyce

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Computer aided Engineering in Robotics
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-S10101

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

1.2

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Wiedza z zakresu mechaniki analitycznej, robotyki i metod numerycznych
2. Umiejetnos$¢ programowania strukturalnego i obiektowego

3. Znajomo$¢ zasad projektowania algorytmow




CELE PRZEDMIOTU

Cl. Zaznajomienie z metodami tworzenia aplikacji komputerowych i stuzacymi do tego narzedziami
stosowanymi w modelowaniu, projektowaniu, symulacji, prototypowaniu systeméw robotycznych

C1. Zaznajomienie z podstawami zarzadzania projektem i narzedziami komputerowymi
wykorzystywanymi w tym procesie

C3. Zaznajomienie z zasadami pracy w zespole

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Znajomo$¢ podstawowych zasad doboru narzedzi komputerowych do problemu,
podstaw programowania w jezykach symbolicznych, wiedza na temat tradycyjnych i
adaptacyjnych metodyk prowadzenia projektu oraz zasad pracy grupowej

7 zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 - Swiadomos¢ roli wspélpracy w zespole przy realizacji postawionego zadania
PEU_KO02 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowoczesnych technik i technologii w dziatalnosci

inzynierskiej.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzti)z

Wy01 | Wyklad wstepny. Projekt i jego inicjacja 2
Wy02 | Zarzadzanie cyklem projektu - podejécie ramowe 2
Wy03 Praca grupowa nad Projektem. Budowa efektywnego zespotu projektowego, 9

komunikacja w grupie
Wy04 Modele projgktu, c.ykl Z}{cia sys.tem.u. Narzedzia komputerowe wspomagajace 4

przygotowanie projektu i organizacje pracy
Wy05 | Adaptacyjne zarzadzanie projektami 2
Wy06 | Matematyka w Mathematice. Wizualizacja wynikéw w Mathematice 4
Wy07 | Metodologia pracy z Mathematica 5
Wy08 | Modelowanie systeméw robotycznych w Mathematice. 5
Wy09 | Bledy systemoéw komputerowych - zrodta i klasyfikacja 2
Wy10 | Kolokwium 2

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Praca witasna i konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposob oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie

PEU_ W01,
F PEU_KO01, kolokwium

PEU K02




| P(W) =F

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] J. Cooling, Software Engineering for Real - Time Systems, Addison - Wesley, Harlow 2003.
[2] N. Mingus, Zarzadzanie projektami, Wyd. Helion, Gliwice, Onepress, 2009
[3] G. Drwal i inni, MATHEMATICA dla kazdego, WPK Jacka Skalmierskiego, 1996.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] T. B. Bahder, MATHEMATICA for scientists and engineers, Addison - Wesley,1995

[2] S. Wolfram, MATHEMATICA : A system for doing mathematics by computer, Addison -

Wesley, 1991

3] Y. Chong, E. Brown, Zarzadzanie ryzykiem projektu, Oficyna Ekonomiczna, Krakéw, 2001
4] J. Gérski, In'zynieria oprogramowania w projekcie informatycznym, Mikom, Warszawa 2000
5] J. Roszkowski, Analiza i projektowanie strukturalne, Helion, Gliwice 2004

]

[
[
[
[6] R. Barker, C. Longman, Case Method. Modelowanie funkcji i proceséw, WNT, Warszawa 2001

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Robert Muszynski, robert.muszynski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Technologie informacyjne
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Information Technology
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0002

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30 60
(CNPS)
. . Zaliczenie Zaliczenie na
Forma zaliczenia
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 0.7

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. brak wymagan wstepnych

CELE PRZEDMIOTU

C1. C1 Przekazanie wiedzy o technologiach informacyjnych wykorzystywanych w pracach
inzynierskich

C2. Rozwinigcie swiadomoséci o dostepnych rozwiazaniach w zakresie realizacji zadan inzynierskich




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Ma wiedze w zakresie obstugi narzedzi informatycznych do wspomagania prac
inzynierskich takich jak redagowanie tekstéw, opracowanie i prezentacja wynikow,
wykonywanie obliczenr inzynierskich

Z zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - Potrafi redagowa¢ dokumenty tekstowe, przygotowywaé prezentacje wynikdéw oraz
postugiwaé sie narzedziami informatycznymi do wykonywania obliczen inzynierskich.

Z zakresu kompetencji spolecznych:

PEU_KO1 - Rozumie role narzedzi informatycznych w procesie komunikowania sie i oddziatywania
na spoteczenstwo

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajecé wyktad godzin
Wprowadzenie. Rola technologii informacyjnych w praktyce inzynierskiej.
Wyl / . . . S . 2
Srodowiska wspomagajace obliczenia inzynierskie.
Wy2 | Wprowadzenie do programowania w jezyku Python 2
W3 Zastosowanie jezyka Python do prostych obliczen inzynierskich. Pakiety Numpy 4
Y oraz Pandas
Wy4 | Opracowanie i wizualizacja wynikow prac inzynierskich. Markdown i Matplotlib 2
Wyb5 | Systemy przetwarzania tekstéw. LaTeX
Wy6 | Zaliczenie 1
Suma godzin 15
s . Li
Forma zaje¢ — laboratorium ICZl?a
godzin
Lal Szkolenie BHP, zasady realizacji laboratorium. Zapoznanie si¢ z narzedziami 9
wykorzystywanymi w trakcie zajec.
La2 Przygotowanie prostych programéw w jezyku Python. Srodowisko JupyterLab 4
Cwiczenia z opracowania wynikéw przykladowego eksperymentu. Analiza
La3 . . . 3
bledow. Przygotowanie wykresow.
La4d Praca grupowa. GIT, Google Collab/Cocalc, Overleaf 2
Przygotowanie raportu zaliczeniowego w systemie LaTeX. Edycja i numeracja
Lab - e 11 4
wzoréw, odnoéniki, bibliografia.
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Laboratorium, rozwiazywanie probleméw inzynierskich za pomoca komputera
N3. Praca wlasna

N4. Konsultacje




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01, .
F1 PEU K01 Kolokwium
PEU_UO01, e, .
F2 PEU K01 Ocena wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych

P(W) = F1; P(L) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Dokumentacja NumPy https://numpy.org/doc/
[2] Dokumentacja Pandas https://pandas.pydata.org/docs/

[3] Programowanie - Python. Wprowadzenie. Wydanie V Python. Wprowadzenie. Wydanie V Mark

Lutz

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Dokumentacja GIT, Gitlab

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Maciej Walczynski, maciej.walczynski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Technologie optyczne w automatyce

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Optical technologies in automation
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalnosé: Elektroniczne systemy automatyki (AEU)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: W12AIR-S10202

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90 30 30
(CNPS)
. . . Zaliczenie na Zaliczenie
Forma zaliczenia Egzamin
ocene na ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3 1 1
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 10 10
o charakterze praktycznym ’ ‘
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 08 08

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH




CELE PRZEDMIOTU

C1. Poznanie zasad dzialania i budowy typowych czujnikéw optycznych i Swiattowodowych.

C2. Zrozumienie zagadnien zwiazanych z propagacja $wiatta w $wiatlowodzie. Poznanie technologii
Swiattowodowej, podstawowych typéw swiattowoddw i ich parametrow.

C3. Wprowadzenie w podstawy techniki laserowej. Zaznajomienie z najczesciej uzywanymi typami
laseréw i ich parametrami.

C4. Zapoznanie sie z zagadnieniami zwigzanymi z metrologia laserowa.

C5. Opanowanie umiejetnosci zdobywania wiedzy pochodzacej z materialéw naukowych
publikowanych w jezyku angielskim.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Posiada wiedze na temat podstawowych uktadéw czujnikéw optoelektronicznych. Zna
podstawy techniki Swiattowodowej, typy swiatlowodow, ich parametry i zastosowania. jest w
stanie opisa¢ dzialanie lasera, wskaza¢ podstawowe typy laseréw i ich zastosowania. Jest w
wstanie objasnia¢ i ttumaczy¢ zagadnienia zwiazane z zaawansowanymi systemami optycznymi
i optoelektronicznymi.

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO1 - Potrafi przeprowadzié prosty eksperyment z techniki laserowej i Swiattowodowej. Umie
analizowa¢ wyniki eksperymentu i odpowiednio je interpretowac.

PEU_U02 - Potrafi znalez¢ w literaturze niezbedne informacje i na ich podstawie przygotowac
prezentacje i ja przedstawic.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy nad opanowaniem materiatu
przedmiotu

PEU_KO02 - Rozumie potrzebe wykorzystania nowych technik i technologii w dziatalnosci
inzynierskiej.

PEU__KO03 - Rozumie potrzebe formutowania i przekazywania informacji i opinii dotyczacych
osiagnieé¢ techniki i innych aspektow dzialalnoéci inzyniera na temat automatyki i robotyki,
uwzgledniajac rézne punkty widzenia.

PEU_KO04 - Potrafi pracowaé samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

. . Liczba
Forma zajecé wyktlad godzin
Wil Podstawy optyki. Optyka falowa vs optyka geometryczna. Zrédla $wiatla. 9
Y Klasyfikacja, parametry.
Wy2 | Detektory swiatta. Matryce detektorow. Podstawy kolorymetrii. Zastosowania. 2
Podstawowe czujniki optoelektroniczne. Czujniki zblizeniowe. Kurtyny optyczne.
Wy3 . . . L . 2
Optoizolacja. Transoptory i przekazniki elektroniczne.
Wprowadzenie do techniki swiattowodowej. Propagacja $wiatta w $wiatlowodzie.
Wy4 | Swiatlowody wielomodowe i jednomodowe. Podstawowe parametry i 2
charakterystyki.
W5 Klasyfikacja $wiatlowodéw. Swiatlowody szklane, plastikowe, planarne. 9
Y Parametry zastosowania. Laczenie $wiattowodéw. Metody, standardy.
Wy Podstawowe komponenty ukladéw swiatlowodowych. Sprzegacze, izolatory, 9
Y kolimatory.




Swiatlowody jako medium transmisji danych. Telekomunikacja optyczna.

Wy7 | Projektowanie transmisyjnej linii §wiatlowodowej. Bilans mocy. Pomiary 3
$wiattowodowe.
Wy8 | Czujniki $wiattowodowe. Uktady punktowe i rozproszone. 2
Kwantowe podstawy fizyki laseréw. Optyczny wzmacniacz. Rezonator lasera.
Wy9 | Parametry spektralne. Parametry geometryczne wiazki laserowej. Jakos¢ wigzki 3
laserowe;j.
Wy10 Przeglqd/ laseréw: lafsery gazowe, lasery ciala stalego, lasery éwiatl(?wodowe, 3
lasery pélprzewodnikowe. Podstawowe parametry i charakterystyki.
Wyll Impulsovxfa praca las,erc’)w. Modulacja bezposrednia, modulacja dobroci wneki, 9
synchronizacja modéw.
Wy12 Laserowe. systemy w przemysle. Laserowe ciecie, spawanie znakowanie. 3
Metrologia laserowa.
Wyl13 | Zastosowania laserow. 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ — laboratorium ;:jizzt;i
La0 Zajecia organizacyjne. BHP. Bezpieczenstwo pracy z laserami i Swiattowodami. 1
Lal Laser pélprzewodnikowy. Parametry, charakterystyki. Wplyw temperatury na 9
charakterystyki lasera pélprzewodnikowego.
La2 Optyczna modulacja. Modulator akustooptyczny. 2
La3 Optyczne techniki pomiarowe. Interferometria. 2
La4d Swiatlowodowe uklady czujnikowe. 2
Lab Mikroobrébka laserowa. 2
Lab6 t.aczenie $wiatlowodéw. Polaczenia spawane, polaczenia roztaczne. 2
La7 Termin odrébczy. 2
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — seminarium Liczt?a
godzin
Se0 Spotkanie organizacyjne. Oméwienie tematyki. Przydzial tematéw do 1
wygloszenia.
Sl Pierwsza tura prezentacji. Tematyka: czujniki optyczne, czujniki $wiatlowodowe, 7
systemy $wiattowodowe.
o2 Druga tura prezentacji. Tematyka: zaawansowana technika laserowa, 7
zastosowania laseréw w przemysle, metrologia laserowa.
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Stanowiska laboratoryjne wyposazone w niezbedny sprzet.

N3. Zajecia laboratoryjne - wykonywanie pomiaréw, samodzielna interpretacja wynikow.

N4. Praca wlasna studenta, samodzielne studia literaturowe.

N5. Praca wlasna studenta, przygotowanie prezentacji seminaryjne;j.




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01,
F1 PEU_KO1, Egzamin
PEU_KO02
PEU_UOL, Srednia ocen czastkowych za raporty z realizacji
F2 PEU_KO01, twiczent laboratorvinveh
PEU_ K04 éwiczen laboratoryjnych.
PEU_U02, Ocena za techniczna i merytoryczna strone
F3 PEU_KO01, prezentacji seminaryjnej. Estetyka prezentacji,
PEU_KO03 sprawnos¢ prowadzenia prezentacji.

P(W) = F1, P(L)=F2, P(S)=F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] B. Zietek, Optoelektronika, Wydaw. Uniwersytetu Mikolaja Kopernika, Torun, 2011

[2] J. E. Midwinter, Y. L. Guo, Optoelektronika i technika $wiatlowodowa, WKikt,, Warszawa 1995
[3] J. Siuzdak Systemy i sieci fotoniczne WKik,,2009

[4] Z. Kaczmarek Swiatlowodowe czujniki i przetworniki pomiarowe Wydawnictwo PAK, 2008

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] A. Rogalski, Z. Bielecki, Detekcja sygnaléw optycznych, Wydawnictwo Naukowe PWN, 2020
[2] F. Trager, Handbook of Lasers and Optics, Springer, 2007

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Pawel Kaczmarek, pawel.kaczmarek@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Teoretyczne aspekty ukladéw dynamicznych
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Theoretical aspects of dynamical systems
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0056

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 90 60 30
(CNPS)

. . . Zaliczenie | Zaliczenie na
Forma zaliczenia Egzamin

na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3 2 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0 1.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
A Al I B 0.7 0.7

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Ma podstawowa wiedze w zakresie algebry liniowej, rachunku rézniczkowego i catkowego, réwnan
rézniczkowych zwyczajnych

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu teoretycznych aspektéw uktadéw dynamicznych

C2. Nabycie umiejetnosci analitycznego badania wlasnosci dynamiki

C3. Nabycie umiejetnosci przygotowania i prowadzenia badan symulacyjnych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Wymienia i charakteryzuje rézne formy opisu, wlasnosci oraz przyklady uktadéw
dynamicznych

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 - Potrafi wyznaczy¢ podstawowe modele ukltadéw dynamicznych wraz z analiza ich
wlasciwosci w dziedzinie czasu i czestotliwosci

PEU_U02 - Potrafi zaimplementowa¢ i rozwiaza¢ przykladowe réwnania rézniczkowe w
komputerowym srodowisku matematycznym

7 zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy.

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespoltem w realizacji zadan
laboratoryjnych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé¢ — wyktad ;::;i
Wyl | Wprowadzenie do ukladéw dynamicznych 2
Wy2 | Rodzaje ukladéw dynamicznych 2
Wy3 | Rodzaje i postaci matematycznego opisu dynamiki ukltadu 2
Wy4 | Transmitancja operatorowa, wielomian charakterystyczny, bieguny uktadu 2
Wyb | Podstawowe czlony dynamiczne 2
Wy6 | Wlasnosci czlonéw dynamicznych, odpowiedzi na standardowe pobudzenia 3
Wy7 | Transmitancja widmowa, charakterystyki Bodego i Nyquista 3
Wy8 | Czlony oscylacyjne, przestrzen fazowa i portrety fazowe 2
Wy Punkt}{ rownowagi, stabilnos¢, kryteria stabilnosci liniowych uktadow 9

dynamicznych

Wy10 | Uklady nieliniowe 2
Wyll | Uklady dyskretne 2
Wy12 | Uklady dynamiczne o niecatkowitym rzedzie 2
Wy13 | Chaotyczne uklady dynamiczne 2
Wyl4 | Podsumowanie kursu 2
Suma godzin 30

Forma zajeé — ¢wiczenia Liczl?a

godzin
Cwl Przypomnienie wybranych zagadnien z zakresu rachunku rézniczkowego 1
Cw2 | Analityczne i graficzne rozwiazywanie réwnan rézniczkowych 3
Cw3 | Réime reprezentacje ukladéw dynamicznych 3
Cw4 | Charakterystyki czasowe 2
Cwb | Charakterystyki czestotliwo$ciowe 2
Cw6 | Portrety fazowe, punkty rownowagi, stabilnosé 2
Cw7 | Podsumowanie 2
Suma godzin 15




Forma zajeé — laboratorium Llcz‘t?a
godzin
Lal Sprawy organizacyjne, szkolenie BHP 1
La2 Wprowadzenie do srodowiska Matlab/Simulink 2
La3 Rozwiazanie prostego réwnania rézniczkowego w srodowisku Simulink 2
La4 Rozwiazanie prostego rownania rézniczkowego w $rodowisku Matlab 2
Symulacyjne wyznaczanie charakterystyk czasowych, okreslenie wplywu
Lab ) . 2
parametréw ukladu na charakterystyki
Symulacyjne wyznaczanie charakterystyk czestotliwo$ciowych, okreélenie
La6 . . 2
wplywu parametrow ukladu na charakterystyki
La7 Uklady drugiego rzedu - polozenie biegunoéw, portrety fazowe
La8 Uktady dynamiczne o niecatkowitym rzedzie
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1.
N2.
N3.
N4.
Nb5.
NG6.
N7.

Wyktad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
Cwiczenia analityczne i rachunkowe

Cwiczenia laboratoryjne

Praca wtasna - przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych, opracowanie sprawozdan
Praca wtasna - rozwiazywanie zadan ze list

Praca wtasna - samodzielne studia i przygotowanie do egzaminu

Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, .
F1 PEU K01 Egzamin
PEU_UO01, I .
F2 PEU_KO1 Kartkowki, kolokwium
PEU_UO02, C . .
F3 PEU_KOL. Wykonanle. ¢éwiczen lzb(?ratoryjnych i
PEU_ K02 opracowanie sprawozdan

P(W)=F1; P(C)=F2; P(L)=F3




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Paraskevoupulous P., Modern Control Engineering. CRC Press, 2001.

[2] Layek G.C., An Introduction to Dynamical Systems and Chaos. Springer, 2015.

[3] Greblicki W., Podstawy automatyki. Politechnika Wroclawska - Oficyna Wydawnicza
Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2006.

[4] Kaczorek T., Wybrane zagadnienia teorii ukladéw niecatkowitego rzedu. Politechnika
Bialostocka, Bialystok, 2009.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Franklin G.F. et al., Feedback control of dynamic systems. Pearson, 2010.

[2] Osowski S., Modelowanie i symulacja ukladéw i proceséw dynamicznych. Oficyna Wyd. PW,
Warszawa 2007.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Joanna Ratajczak, joanna.ratajczak@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Uklady dynamiczne z zastosowaniami
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Dynamical systems with applications
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0055

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 90 60 30
(CNPS)

. . . Zaliczenie | Zaliczenie na
Forma zaliczenia Egzamin

na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 3 2 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0 1.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
A Al I B 0.7 0.7

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Ma podstawowa wiedze w zakresie algebry liniowej, rachunku rézniczkowego i catkowego, réwnan
rézniczkowych zwyczajnych

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy o formach zapisu i metodach badania wlasnosci uktadéw dynamicznych

C2. Nabycie umiejetnosci analitycznego badania wlasnosci dynamiki

C3. Nabycie umiejetnosci przygotowania i prowadzenia badan symulacyjnych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Wymienia i charakteryzuje rézne formy opisu, wlasnosci oraz przyklady uktadéw
dynamicznych

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 - Potrafi wyznaczy¢ podstawowe modele ukltadéw dynamicznych wraz z analiza ich
wlasciwosci w dziedzinie czasu i czestotliwosci

PEU_U02 - Potrafi zaimplementowa¢ i rozwiaza¢ przykladowe réwnania rézniczkowe w
komputerowym srodowisku matematycznym

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy.

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspoélpracowaé z zespoltem w realizacji zadan

laboratoryjnych.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyklad ;::;i
Wyl | Wprowadzenie do ukladéw dynamicznych 2
Wy2 | Rodzaje ukladéw dynamicznych, przyklady praktyczne 2
Wy3 | Opis dynamiki za pomoca réwnan rézniczkowych, transmitancji i réwnan stanu 2
Wy4 | Transmitancja operatorowa, wielomian charakterystyczny, bieguny uktadu 2
Wyb | Modele rzeczywistych uktadéw dynamicznych 2
Wy6 Wtasnoéci ﬁzycznych u.kladéw dynamicznych, charakterystyki czasowe i ich 3
praktyczna interpretacja
Wy7 .Transmitar}cja widmowa, charakterystyki czestotliwosciowe i ich praktyczna 3
interpretacja
Wy8 | Uklady oscylacyjne, przestrzen fazowa i portrety fazowe 2
Wy Punkty. rownowagi, stabilnos¢, kryteria stabilnosci liniowych uktadow 9
dynamicznych
Wy10 | Uktady nieliniowe 2
Wyll | Uklady dyskretne 2
Wy12 | Uklad dynamiczny a uklad sterowania 2
Wy13 | Numeryczne i analityczne aspekty symulacji uktadéw dynamicznych 2
Wy14 | Podsumowanie kursu 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ — ¢éwiczenia Liczt.)a
godzin
Cwl Przypomnienie wybranych zagadnien z zakresu rachunku rézniczkowego 1
Cw2 | Analityczne i graficzne rozwiazywanie réwnari rézniczkowych 3
Cw3 | Réine reprezentacje ukladéw dynamicznych 3
Cw4 | Charakterystyki czasowe 2
Cwb | Charakterystyki czestotliwosciowe 2
Cw6 | Portrety fazowe, punkty réwnowagi, stabilnosé 2
Cw7 | Podsumowanie 2




‘ Suma godzin 15
Forma zaje¢ — laboratorium LICZt.)a
godzin
Lal Sprawy organizacyjne, szkolenie BHP 1
La2 Wprowadzenie do $rodowiska Matlab/Simulink 2
La3 Rozwiazanie prostego rownania rézniczkowego w srodowisku Simulink 2
La4 Rozwiazanie prostego rownania rézniczkowego w srodowisku Matlab 2
Las Symulacyjne wyznaczanie charakterystyk czasowych, okreslenie wpltywu 9
parametréw uktadu na charakterystyki
Symulacyjne wyznaczanie charakterystyk czestotliwo$ciowych, okreélenie
La6 . . 2
wplywu parametréw uktadu na charakterystyki
La7 Uklady drugiego rzedu - polozenie biegunoéw, portrety fazowe 2
Las Obliczenia symboliczne w srodowisku Matlab wspierajace symulacje uktadéw 9
dynamicznych
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Cwiczenia analityczne i rachunkowe

N3. Cwiczenia laboratoryjne

N4. Praca wlasna - przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych, opracowanie sprawozdan

N5. Praca wlasna - rozwiazywanie zadan ze list

N6. Praca wtasna - samodzielne studia i przygotowanie do egzaminu
N7. Konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, .
F1 PEU KOl Egzamin
PEU_UO01, s .
F2 PEU_KO1 Kartkéwki, kolokwium
PEU_UO02, D, . .
F3 PEU_KOL, Wykonanle. éwiczen lzb(fratoryjnych i
PEU_ K02 opracowanie sprawozdan

P(W)=F1; P(C)=F2; P(L)=F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Paraskevoupulous P., Modern Control Engineering. CRC Press, 2001.
[2] Palm, W. J., System Dynamics. Boston: McGraw-Hill Higher Education, 2006.

[3] Greblicki W., Podstawy automatyki. Politechnika Wroclawska - Oficyna Wydawnicza

Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2006.




LITERATURA UZUPELNIAJACA:
[1] Franklin G.F. et al., Feedback control of dynamic systems. Pearson, 2010.

[2] Osowski S., Modelowanie i symulacja ukladéw i proceséw dynamicznych. Oficyna Wyd. PW,
Warszawa 2007.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Joanna Ratajczak, joanna.ratajczak@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Uklady regulacji

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Servomechanism Systems
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W12AIR-S10036

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60 30
(CNPS)

Zaliczenie | Zaliczenie
na ocene na ocene

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 2 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 10
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 0.6 0.8

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

1. Podstawy analizy stabilnoéci i rachunku rézniczkowego

CELE PRZEDMIOTU

C1. Student opanuje umiejetnosé projektowania uktadu regulacji i doboru jego parametréw (w
szezegOlnosei PID), zapewniajacych stabilno$é i oczekiwane charakterystyki czasowe i
czestotliwoéciowe




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - student posiada wiedze o procedurze projektowania uktadu regulacji stalowartosciowej
i nadaznej dla ukladéw sterowania SISO

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 - potrafi dla uktadu sterowania SISO zaproponowaé strukture uktadu regulacji,
skonfigurowaé jego komponenty, dobra¢ parametry sterownika (w szczegélnosci PID), zbadaé
stabilno$¢ i wyznaczy¢ charakterystyki czasowe i czestotliwo$ciowe, oceni¢ odpornosé
stabilnodci i zachowania ukladu

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Rozumie znaczenie samoksztalcenia

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzti)z
Wy01 | Architektura uktadu regulacji dla systemu SISO, preliminaria matematyczne 1
Wy02 | Wybrane sposoby analizy stabilnosci ukladu regulacji 2
Wy03 | Wskazniki zachowania dla uktadéw regulacji 2
Wy04 Regulacja stgtyczna i asta?yczna - wladciwoéci w przypadku uktadu sprzezenia 9
zwrotnego o jednym stopniu swobody
Wy05 Projektowanie uktadéw regulacji i metody ich konfiguracji w oparciu o wybrane 9

rodzaje sterownikéw (PID, Lead-Lag, regulatory dwu- i tréj-stawne)

Implikacje zwiazane z ograniczeniami zwigzanymi z dokonanym prébkowaniem,
Wy06 | wykorzystanym oprogramowaniem (ograniczenia wynikajace z typéw danych, 2
kwantyzacji, przepelnienia, zasob6w)

Systemy nieliniowe - wykorzystanie liniowej aproksymacji, ograniczenia w

Wy07 stosowalnosci 2
Wy08 | Podsumowanie i kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 15
Forma zajeé¢ — ¢wiczenia Liczl?a
godzin
Cw01 | Wprowadzenie, szkolenie BHP 1
Cw02 | Wybrane preliminaria matematyczne dla ukladéw sterowania SISO 2
Cw03 | Analiza stabilnoéci wybranych ukladéw regulacji 2
w0 Analiza zachowar.lia. wybranych uktadéw regulacji. (stalowa%rtoéc.iowej i nadaznej) 9
przez wyznaczanie ich charakterystyk czasowych i czestotliwo$ciowych
Cw06 | Dobér parametréw sterownikéw PID, Lead - Lag 4
w07 Synteza i analiza regulatora dla systemu nieliniowego w punkcie rownowagi w 9
oparciu o jego przyblizenie liniowe
Cw08 | Zaliczenie 2
Suma godzin 15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Cwiczenia prowadzone przy tablicy z wykorzystaniem przygotowanych list zadan

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, .
F1 PEU_ K01 Kolokwium z wyktadu
2 PEU_UO01, Ocena z wykonania zadan realizowanych w
PEU KOo01 trakcie éwiczen

P(W) = F1; P(C) = F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Tim Wsscott, "Applied Control Theory For Embedded Systems”, Newnes, 2006
[2] Wlodzimierz Greblicki, "Podstawy Automatyki”, Oficyna Wydawnicza Politechniki

Wroctawskiej, 2006

[3] Tadeusz Kaczorek, "Teoria sterowania i systeméw”, Wydawnictwo Naukowe PWN, 1999

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Wiladystaw Magiera, wladyslaw.magiera@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Wizualizacja danych sensorycznych

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Sensory Data Visualization
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu: W12AIR-SI0100

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 90 60
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin Zaliczenie
na ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom 20
o charakterze praktycznym )
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 19 16

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Wiedza z zakresu kursu "Podstawy programowania”

2. Wiedza z zakresu kursu "Programowanie obiektowe”

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy z zakresu sposobéw wizualizacji danych sensorycznych

C2. Nabycie umiejetnoéci tworzenia aplikacji w $rodowisku graficznym




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Wymienia i opisuje zalecenia dla wlasciwej wizualizacji danych sensorycznych

7 zakresu umiejetnodci:

PEU_UO01 - Potrafi stworzy¢ aplikacje graficzna z wykorzystaniem biblioteki Qt i wizualizowaé
dane z wybranych senoréw

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia umiejetnoéci wyszukiwania informacji oraz jej krytycznej
analizy

PEU_KO02 - Potrafi pracowa¢ samodzielnie i/lub wspo6lpracowaé z zespolem w realizacji zadan
projektowych.

TRESCI PROGRAMOWE

. Liczba
Forma zajec wyktad godzin
Przeglad typéw sensoréw i mierzonych wielkosci. Podstawowe sposoby
Wyl . S L. . . 2
interpretacji i wizualizacji danych pomiarowych w zastosowaniach robotycznych
W2 Srodowisko system X Window. Podstawowe wieloplatformowe biblioteki 9
Y graficzne. Wprowadzenie do biblioteki Qt
Framework Qt: Schemat kompilacji, proste aplikacje, koncepcja sygnatow i
Wy3 . 2
slotéw
Wy4 | Framework Qt: Wybrane elementy graficzne i narzedzia 2
Wy5 | Designer - budowanie GUI krok po kroku 2
Wy6 | Framework Qt: Tworzenie wlasnej grafiki i animacji 2
Wy7 | Komunikacja z zewnetrznymi urzadzeniami poprzez port szeregowy 2
Wy8 | Framework Qt: Akcje, menu, belka narzedziowa, zasoby graficzne 2
Wy9 | Framework Qt: Zarzadzanie geometria, tworzenie okienek dialogowych 2
Wy10 | Framework Qt: Internacjonalizacja aplikacji 2
Wyll | Framework Qt: Watki i komunikacja miedzy watkami i procesami 2
Wy12 | OpenGL - podstawowe pojecia i wlasnoéci, powiazanie OpenGL z Qt 2
Wy13 | Wykorzystanie biblioteki QGLViewer, nakladanie tekstur 2
Wy14 | OpenGL i Qt: O$wietlenie i pélprzezroczystosé 2
Wy15 | Gnuplot - tworzenie diagraméw 2D i 3D 2
Suma godzin 30
. . Liczba
Forma zajecé projekt godzin
Pr1 Sprawy organizacyjne, prezentacja tematéw projektéw 2
Pr2-3 | Konsultacje i wybdr tematow projektéw, uszczegdlowienie zalozen projektowych 4
Prd-5 Konsultacje, wstepna faza realizacji tematéw, dostarczenie sprawozdan z 4
osiagnietych wynikdw
Konsultacje, druga faza realizacji tematéw, dostarczenie sprawozdan oraz
Pr6-8 : . 6
prezentacja uzyskanych wynikéw
Pr9- | Konsultacje, trzecia faza realizacji tematéw, dostarczenie sprawozdan oraz 6
11 prezentacja uzyskanych wynikéw




Pr12- | Konsultacje, ostatnia faza realizacji tematéw, dostarczenie sprawozdan oraz 3
15 prezentacja wynikéw koncowych
Suma godzin 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Zajecia projektowe
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE
Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
F1 Egg:¥0011 ’ Egzamin
PEU_UO01;
F2 PEU_KO01; Oceny realizacji projektu
PEU_KO02

P(W)=F1, P(P)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Philipp K. Janert, Gnuplot in Action, Second Edition, Manning Publications, 2016

[2] Lee Zhi Eng, Qt5 C++ GUI Programming Cookbook - Second Edition, Packt Publishing, 2019
[3] Dokumentacja biblioteki Qt, http://www.qt.io

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] S. Huang, Qt5 Blueprintsm Packt Publishing; 2015

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Bogdan Kreczmer, bogdan.kreczmer@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Wprowadzenie do réwnan rézniczkowych i

réznicowych

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Introduction to Differential and Difference

Equations

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W13AIR-SI1756

Grupa kurséw: TAK

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15 30
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 60 60
(CNPS)

Zaliczenie | Zaliczenie
na ocene na ocene

Forma zaliczenia

Dla grupy kurséw zaznaczy¢

kurs koncowy (X) X

Liczba punktéw ECTS 2 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom

o charakterze praktycznym 2.0
P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 1.6 16

bezposéredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Znajomosé zagadnien algebry liniowej w zakresie liczb zespolonych, wielomianéw i funkcji
wymiernych, macierzy, wyznacznikéw i uktadéw réwnan liniowych potwierdzona zaliczeniem
kursu Algebra z geometrig analityczng lub innego kursu zawierajacego w wymienione wezesniej

zagadnienia.

2. Znajomos¢ rachunku rézniczkowego i catkowego funkcji jednej zmiennej rzeczywistej
potwierdzona zaliczeniem kursu Analiza Matematyczna 1 lub innego kursu zawierajacego w

programie rachunek rézniczkowy i catkowy funkcji jednej zmiennej




CELE PRZEDMIOTU

C1. Przedstawienie sposobéw rozwigzywania podstawowych réwnan i ukltadéw réwnan
rozniczkowych zwyczajnych, w tym za pomoca przeksztalcenia Laplace’a.

C2. Przedstawienie podstawowych wlasnosci rownan réznicowych i sposobéw ich rozwiazywania, w
tym za pomoca przeksztalcenia Z.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - zna twierdzenia o istnieniu, jednoznaczno$ci rozwiazan podstawowych réwnan i
ukladow réwnan rézniczkowych zwyczajnych oraz zna sposoby rozwiazywania tych rownan i
uktadéw réwnan, w tym za pomocy przeksztatcenia Laplace’a,

PEU_WO02 - zna pojecie stabilno$ci rozwiazan autonomicznych ukladéw réwnan rézniczkowych
zwyczajnych pierwszego rzedu oraz sposoby badania stabilnosci,

PEU_WO03 - ma wiedze o elementach rachunku réznicowego oraz sposobach rozwiazywania
podstawowych réwnan réznicowych, w tym za pomocy przeksztatcenia Z.

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - potrafi rozwiazywaé podstawowe réwnania rézniczkowe pierwszego rzedu, liniowe
réwnania drugiego rzedu i uktady rownan liniowych, w tym za pomoca przeksztalcenia
Laplace’a,

PEU_U02 - potrafi badaé¢ stabilno$é¢ punktéow réwnowagi autonomicznych uktadéw réwnan
rézniczkowych zwyczajnych,

PEU_UO03 - potrafi rozwiazywaé¢ podstawowe réwnania réznicowe, w tym z zastosowaniem
przeksztalcenia Z.

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Rozumie znaczenie pracy samodzielnej.

TRESCI PROGRAMOWE

Liczba

Forma zaje¢ — wyklad godzin

Réwnanie rézniczkowe zwyczajne: warunek poczatkowy, zagadnienie
poczatkowe. Twierdzenie o istnieniu i jednoznaczno$ci rozwiazania zagadnienia
Wyl | poczatkowego. Réwnania o zmiennych rozdzielonych: istnienie, jednoznacznosé i 3
postaé rozwiazan. Réwnania liniowe pierwszego rzedu: istnienie, jednoznacznos$é
i struktura rozwiazan. Przyklady zastosowan.

Réwnanie liniowe drugiego rzedu. Wielomian charakterystyczny, metoda
wspoltczynnikéw nieoznaczonych i metoda uzmienniania statych.

Wy2

Uklady jednorodne i niejednorodne dwoch réwnan liniowych pierwszego rzedu.
Wy3 | Metoda Eulera i metoda uzmienniania stalych. Metoda eliminacji dla uktadéw 2
réwnan.

Definicja calki niewlasciwej pierwszego rodzaju. Przeksztalcenie Laplace’a.

Y Zastosowanie do rozwiazywania rownan i ukladéw rownan rézniczkowych.

Stabilno$¢ punktéw rownowagi autonomicznych uktadéw réwnan rézniczkowych
Wyb5 | zwyczajnych. Badanie stabilnosci za pomoca wartosci wlasnych macierzy 1
Jacobiego

Réwnania réznicowe: warunek poczatkowy, zagadnienie poczatkowe. Liniowe
réwnania réznicowe pierwszego rzedu. Podstawy rachunku réznicowego. Liniowe
rownania réznicowe drugiego rzedu jednorodne i niejednorodne. Autonomiczne
uktady dwéch réwnan liniowych. Przyklady zastosowan rownan réznicowych

Wy6




Wy7 P,r?e}isztalcenie Z: wlasnodci i zastosowanie do rozwiazywania rownan 9
réznicowych.

Wy8 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 15

Forma zajeé — ¢wiczenia Liczl?a
godzin

Cwl Réwnania rézniczkowe o rozdzielonych zmiennych i jednorodne 2

Cw2 | Réwnania rézniczkowe liniowe pierwszego rzedu. 2

Cw3 | Réwnania rézniczkowe drugiego rzedu sprowadzalne do réwnari pierwszego rzedu 2

Crwd Réwnania rézniczkowe liniowe wyzszych rzedéw, jednorodne i niejednorodne. 9
Metoda uzmienniania stalych i metoda wspétczynnikéw nieoznaczonych.

Cwb | Jednorodne uklady réwnan rézniczkowych liniowych — metoda Eulera. 2

Cwb Niejednorodne uklf'ld}.l réxynaﬁ réZnic%kow/ych li/niowych — metoda uzmienniania 9
stalych. Metoda eliminacji dla ukladéw réwnan.

Cow? Przeksztalcenie Laplace’a i jego zastosowanie do rozwiazywania réwnan i 9
uktadéw réwnan rézniczkowych.

Crws Badanie stabilnoéci punktow réwnowagi ukladéw autonomicznych. Portret 9
fazowy.

Crwo Zastosowania réwnan rozniczkowych drugiego rzedu i uktadéw réwnan 9
rézniczkowych pierwszego rzedu.

Cw10 | Réwnania réznicowe pierwszego rzedu 2

Cwll | Réwnania réznicowe drugiego rzedu. 2

Cwl2 | Uklady dwéch réwnari réznicowych. 2

Cw13 | Przeksztalcenie Z i jego zastosowanie do rozwigzywania réwnan réznicowych. 2

Cwl4 | Zastosowania réwnan réznicowych. 2

Cw15 | Kolokwium zaliczeniowe 2
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Cwiczenia problemowe i rachunkowe — metoda tradycyjna.
N3. Konsultacje.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sig¢
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01- .
F1 PEU_WO03 Kolokwia.
PEU_UO1-
F2 PEU_U03, Odpowiedzi ustne, kartkowki, kolokwia.
PEU_KO01

P(W)= F1, P(C)=F2




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] S. Elaydi, An introduction to Difference Equations, Nowy Jork, 2005.
[2] Wei-Chau Xie, Differential Equations for Engineers, Cambridge, 2010.

LITERATURA UZUPERENIAJACA:
[1] D. Betounes, Differential Equations: Theory and Applications, Nowy Jork, 2010.

[2] M. Gewert, Z. Skoczylas, Réwnania rézniczkowe zwyczajne. Teoria, przyklady, zadania.
Wroctaw, 2016.
[3] R. Penney, Linear Algebra. Ideas and Applications, Hoboken, 2016.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Maciej Burnecki, maciej.burnecki@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Wspélpraca robotéw
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Robot Collaboration
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-SI10110

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15
(ZZU)
Liczba godzin catkowitego
naktadu pracy studenta 30
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

0.6

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Wiedza z zakresu mechaniki analitycznej, teorii sterowania i podstaw robotyki

2. Umiejetno$¢ modelowania robotow i syntezy algorytméw sterowania nimi




CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy dotyczacej zagadnien organizacji wspdlpracy robotéw w zastosowaniach
przemystowych

C2. Nabycie umiejetnosci okreslania celéw i metod organizacji wspotpracy robotéw
w zastosowaniach przemystowych

C3. Nabycie umiejetnoéci stosowania i implementacji metod matematycznych robotyki
w odniesieniu do robotéw wspdlpracujacych

C4. Nabycie umiejetnoéci wyszukiwania informacji i korzystania z dokumentacji projektowej
i katalogow firmowych dotyczacych wspdlpracy robotéw i ich ukladéw sterowania

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Posiada wiedze dotyczaca zagadnien organizacji wspolpracy robotéw oraz
o podstawach teoretycznych i wybranych zagadnieniach w zakresie implementacji i eksploatacji
ukladéw sterowania robotéw wspoélpracujacych

Z zakresu kompetencji spolecznych:
PEU_KO1 - Rozumie socjalne aspekty wspélpracy robotéw z ludzmi

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyklad ;:jizzti)z

Wyl | Wprowadzenie do wyktadu. Okreslenie wymagan. 1
Wy2 | Geneza robotéw wspolpracujacych. 1
Wy3 | Przeglad zastosowan robotow wspolpracujacych. 2
Wy4 | Metody i modele wspdlpracy robotow. Typy robotéw wspélpracujacych. 2
Wyb | Zastosowanie metod matematycznych w sterowaniu robotami wspolpracujacymi. 6
Wy6 Analiza rozwiqzaﬁ/ stosowanych w zakresie wspolpracy robotéw. Przeglad 9

dostepnych kobotéw.
Wy7 | Kolokwium zaliczeniowe 1

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wykltad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Praca wtasna i konsultacje

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_ W01, .
F PEU_KO1 kolokwium

P(W)=F




LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Michal Gurgul, Industrial robots and cobots, Michal Gurgul 2018

[2] Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani, Giuseppe Oriolo, Robotics. Modelling,
Planning and Control, Springer 2009

[3] Materialy internetowe, jak (web based materials such as) Mike Beaupre, Collaborative Robot
Technology and Applications, KUKA Robotics

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] B. Siciliano, O. Khatib, Handbook of robotics. Springer, 2008
[2] Szymon Borys, Wojciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk, Srodowiska programowania robotéw,
PWN 2017

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Robert Muszynski, robert.muszynski@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Wlasno$éé intelektualna i prawo autorskie
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Intellectual Property Law and Copyright
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy

Kod przedmiotu: W08W12-S10011

Grupa kurséw: NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 15
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 30
(CNPS)
. . Zaliczenie
Forma zaliczenia
na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs konicowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

0.6

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLRECZNYCH

CELE PRZEDMIOTU

Cl. Zaznajomienie studentéw z podstawowymi wiadomosciami z zakresu prawa z uwzglednieniem
systemu prawnomiedzynarodowego

C2. Przeglad podstawowych instytucji prawa

C3. Analiza przepiséw prawnych




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemysltowej
i prawa autorskiego — umie korzystaé¢ z zasoboéw informacji patentowej

7 zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1 - Rozumie prawne aspekty i skutki dzialalnosci inzynierskiej.

PEU_KO02 - Rozstrzyga dylematy zwiazane z wykonywaniem zawodu, ma $wiadomosé
przestrzegania zasad etyki zawodowej i standardéw technicznych.

PEU_KO03 - Ma swiadomo$¢ roli spolecznej absolwenta uczelni technicznej. Rozumie potrzebe
formutowania i przekazywania spoleczenstwu informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢ techniki
i innych aspektéw dziatalnosci inzyniera na temat automatyki i robotyki.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad ;::;;i

Wyl | Wprowadzenie 1
Wy2 | Funkcje Prawa 1
Wy3 | Zrédla prawa 1
Wy4d | Wieloaspektowos¢ prawa 1
Wyb | Prawo precedensowe 1
Wy6 | Prawo stanowione 1
Wy7 | Podstawy prawa autorskiego i prawa wlasnosci intelektualnej 1
Wy8 | Przedmiot i podmiot prawa wlasnosci intelektualnej 1
Wy9 | Autorskie prawa majatkowe 1
Wy10 | Autorskie prawa osobiste 1
Wyll | Program komputerowy jako dzielo autorskie; Rodzaje licencji 1
Wy12 | Program komputerowy w systemie prawa patentowego 1
Wy13 | Prawo patentowe 1
Wy14 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Wy15 | Podsumowanie i zaliczenie kursu 1

Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych
N2. Film dokumentalny




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01,
F1 PEU_KO1- Aktywnosé w dyskusji
PEU_KO03
PEU_WO01,
F2 PEU__KO01- Kolokwium, prezentacja
PEU_KO03

P(W) = 0,5*F1 + 0.5%F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] R. Golat, Prawo autorskie i prawa pokrewne, C.H.Beck, 2010

[2] M. Barczewski, Traktatowa ochrona praw autorskich i praw pokrewnych, Wolters Kluwer
Polska,2007

[3] M. Byrska, Wytyczne EWG w sprawie ochrony programéw komputerowych a polski projekt
prawa autorskiego, ZNUJ PWiOWI 1993

[4] A. Andrzejuk Zagadnienia etyki zawodowej. NAVO. Warszawa. 1998.
LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] J. Barta, R. Markiewicz (red.) Prawo autorskie i prawa pokrewne. Komentarz, Warszawa 2011
[2] P. Slezak, Prawo autorskie. Wzory uméw z komentarzem, Wolters Kluwer Polska - LEX, 2012

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Renata Kopczyk, r.kopczyk@pwr.edu.pl




Zalacznik nr 6 do ZW 121/2020

Wydzial Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw (W12N)
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Zaawansowane metody programowania

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: Zaawansowane metody programowania

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka (AiR)
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: W12AIR-SI0105

Grupa kurséw: NIE

Wyktlad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé

zorganizowanych w Uczelni 15 15

(ZZU)

Liczba godzin catkowitego

naktadu pracy studenta 30 30

(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie Zaliczenie na
na ocene ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)

Liczba punktéw ECTS 1 1

w tym liczba punktéw
odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym

(P)

1.0

w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

0.6 0.8

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

1. Wiedza z zakresu kursu "Podstawy programowania”

2. Wiedza z zakresu kursu "Programowanie obiektowe”

CELE PRZEDMIOTU

C1. Nabycie wiedzy i umiejetnosci w stosowaniu zaawansowanych metod programowania

C2. Zdobycie wiedzy i umiejetnosci z zakresu programowania wspoétbieznego w C++




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

PEU_WO01 - Ma wiedze z zakresu wybranych technik zaawansowanych metod programowania i
programowania wspoétbieznego w jezyku C++

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO01 - Potrafi stosowa¢ wybrane techniki zaawansowanych metod programowania i
programowania wspotbieznego w C++

7 zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 - Ma swiadomo$¢ znaczenia systematycznej pracy i korzystania ze zrédet literaturowych
PEU_KO02 - Potrafi pracowaé¢ samodzielnie i/lub wspélpracowaé z zespolem w realizacji zadan

laboratoryjnych.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ — wyktad ;(l)fizztzi
Wyl | Sprawy organizacyjne, preprocesor jezyka C 1
Wy2 Biblioteki statyczne i wspéldzielone, biblioteki wspétdzielone jako pluginy, 9
GStreamer
Wy3 XML - najwazniejsze cechy, opis gramatyki XML Scheme, parsery dokumentow 9
XML
Wyd Przyktad giycia parsera z biblioteki xerxes, programowanie wspotbiezne, watki 9
sprzetowe i programowe
Wy Programo,wanie wspbibiezne w C++, tworzenie watku, przekazywanie 9
parametrow
Wy6b | Zarzadzanie watkami, sekcje danych wspotdzielonych, operacje atomowe, 2
Wy GStreamer; Tworzenie pakietow instalacyjnych z wykorzystaniem pakietow 9
autotools
Wy8 | Przyktad tworzenia pakietu instalacyjnego 1
Wy9 | Kolokwium zaliczeniowe 1
Suma godzin 15
Forma zaje¢ — laboratorium ;(l)fizzl;i
Lal Konfiguracja érodowiska programowego, wykorzystanie systemu git 1
La2-3 | Realizacja aplikacji z zestawem wtyczek 4
La4 Parsowanie dokumentu XML 2
Lab Tworzenie pojedynczych watkow 2
La6-7 | Tworzenie i zarzadzanie zbiorami watkdéw 4
La8 Tworzenie pakietu instalacyjnego 2
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny i/lub online z wykorzystaniem narzedzi multimedialnych

N2. Laboratorium prowadzone przy komputerach, materialy na stronie kursu




OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca (w trakcie | Numer
semestru), P — podsumowujaca | efektu Sposéb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru) uczenia sie
PEU_WO01, .
F1 PEU K01 Kolokwium
PEU_UO01,
F2 PEU_KO01, Oceny zadan laboratoryjnych i aktywnosci
PEU_KO02

P(W)=F1, P(L)=F2

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Anthony Williams, C++ Concurrency in Action, Manning Publications, Wydanie II, 2017

[2] D. MacKenzie, T. Tromey, A. Duret-Lutz, GNU Automake, 2009
http://www.gnu.org/software /automake /manual /automake.pdf

[3] Bjarne Stroustrup, Jezyk C++. Kompedium wiedzy, HELION 2014

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Jerry Cain, Programming Paradigms, (wyktady)

http://see.stanford.edu/see/courseinfo.aspx?coll=2d712634-2bf1-4b55-9a3a-ca9d470755¢ee
[2] D. MacKenzie, B. Elliston, A. Demaille, GNU Autoconf, 2010
http://www.gnu.org/software/autoconf/manual /autoconf.pdf
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