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. Zrozumienie podstaw programowania i algorytmow.

. Znajomos$¢ matematycznych podstaw inzynierii systemow.
. Znajomos$¢ metod modelowania systemow dynamicznych.
. Znajomos$¢ metod optymalizacji systemow.

. Znajomos$¢ metod symulacji komputerowe;j.

. Znajomos$¢ metod sztucznej inteligencji.

. Znajomos$¢ fizycznych podstaw informatyki.

. Dobra znajomo$¢ jezyka angielskiego.

CELE PRZEDMIOTU

C1 Przekazanie wiedzy z zakresu problematyki systemow autonomicznych.
C2 Nauczenie metod analizy i projektowania systeméw autonomicznych.
C3 Nauczenie metod programowania wybranych systeméw autonomicznych.

Z zakresu wiedzy:

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

PEK_WO01 znajomos¢ definicji i wyr6znikow systemoéw autonomicznych,
PEK W02 umiej¢tnos¢ scharakteryzowania wybranych przyktadow systemow autonomicznych,
PEK W03 umiejetnos¢ scharakteryzowania typowych elementéw systemow autonomicznych,
PEK W04 znajomos$¢ wybranych metod analizy i projektowania systemow autonomicznych,




PEK_ W05 znajomos¢ problemow i algorytméw inzynierii danych wlasciwych systemom
autonomicznym.

Z zakresu umiegjetnosci:

PEK UO1 umiej¢tno$¢ przeprowadzenia analizy dokumentacji technicznej systemow
autonomicznych i elementéw systemdéw autonomicznych,

PEK _UO02 umiejetnos¢ wykorzystania metod analizy i syntezy systemdéw autonomicznych,

PEK U03 umiegjetnos$¢ formutowania i rozwigzywania problemow inzynierii danych wlasciwych
systemom autonomicznym,

PEK _U04 umiejetnos¢ implementacji algorytmow inzynierii danych w wybranych systemach
autonomicznych.

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢ - wyklad Liczba godzin

Wyl | Wprowadzenie. Definicje i przyklady systeméw autonomicznych. 2
Wy2 | Metody i narzgdzia symulacji systeméw autonomicznych. 2
Wy3 | Programowanie mikrokontrolerow. 2
Wy4 | Aktuatory i sensory. Przetwarzanie sygnatow. 2
Wy5 | Manipulatory robotyczne. Roboty mobilne. 2
Wy6 | Metody modelowania systeméw autonomicznych. 2
WYy7 | Metody analizy systeméw autonomicznych. 2
Wy8 | Kolokwium kontrolne. 2
Wy9 | Systemy wielorobotowe i wieloagentowe. 2
Wy10 | Mobilne systemy autonomiczne. 2
Wy11 | Problemy i algorytmy sterowania w systemach autonomicznych. 4
Wy12 | Problemy i algorytmy alokacji w systemach autonomicznych. 4
Wy13 | Kolokwium koncowe. 2

Suma godzin 30

Forma zajec - laboratorium Liczba godzin

Lal Wprowadzenie. Szkplenie BHP. Analiza dokumentacji.technicznej 5

wybranego narzgdzia do symulacji systemdéw autonomicznych.
La2 |Programowanie symulacji systemow autonomicznych. 4

Sformutowanie i rozwigzanie problemu podejmowania decyzji dla
La3 wybranego mikrokontrolera. 8
Lad Sformuiqwanie i rozwigzanie problemu sterowania dla systemu 8

autonomicznego.
Las Sformuk?wanie i rozwigzanie problemu alokacji dla systemu 8

autonomicznego.

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny.
N2. Praca wlasna studenta — realizacja zadan laboratoryjnych.
N3. Wybrane systemy autonomiczne.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujgca (w ‘ Numer efektu uczenia si¢ ’ Sposob oceny osiagnigcia efektu




trakcie semestru), P — uczenia si¢
podsumowujaca (na
koniec semestru)

F1 — wyktad PEK W01 - PEK_W05 Kolokwium kontrolne.

F2 — wyktad PEK W01 - PEK_ W05 Kolokwium podsumowujace.

P1 — wyktad PEK_WO01 - PEK_W05 Ocena syntetyczna na podstawie F1
i F2.

F3 — projekt PEK U0l - PEK U04 Dorazna, ustna i pisemna

weryfikacja podstaw niezbednych
do realizacji zadan projektowych.

F4 — projekt PEK_UO1 - PEK_U04 Oceny z realizacji kolejnych zadan
czastkowych.

P2 — projekt PEK_UO1 - PEK_U04 Ocena syntetyczna na podstawie F3
i F4.
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