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KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim: Zastosowanie sztucznej inteligencji w sterowaniu i diagnostyce
Nazwa w jezyku angielskim: Application of the artificial intelligence techniques in
control and diagnostics
Kierunek studiow (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnos¢ (jesli dotyczy): Automatyzacja Maszyn, Pojazdow i Urzadzen
Stopien studiéw i forma: |l stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu ARR023221
Grupa kursow NIE

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium | Projekt Seminarium
Liczba godzin zajec¢ 30 15
zorganizowanych w Uczelni
(2zV)
Liczba godzin catkowitego 90 30
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin zaliczenie na
ocene
Liczba punktéw ECTS 3 1
w tym liczba punktow 1
odpowiadajaca zajgciom
o charakterze praktycznym (P)
W tym liczba punktow ECTS 2 1
odpowiadajaca zajgciom
wymagajacym bezposredniego
kontaktu (BK)

*niepotrzebne skresli¢

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH
KOMPETENCJI

Posiada wiedze z automatyki, informatyki i modelowania uktadéw dynamicznych.

\

CELE PRZEDMIOTU

C1 — Przekazanie zaawansowanej wiedzy dotyczacej modelowania neuronowego, topologii struktur
neuronowych (rekurencyjne, sieci ze sprz¢zeniami mieszanymi, sieci dynamiczne, sieci neuro-
rozmyte, sieci z funkcjami radialnymi, falkowymi itp.), metod ich uczenia i optymalizacji.

C2 — Zdobycie umiejetnosci projektowania i realizacji programowej réznych struktur neuronowych i
stosowania ich jako regulatoréw, estymatoréw lub uktady klasyfikatoréw i detektorow w
uktadach przemystowych, w tym w zastosowaniu do napgdow elektrycznych.

C3 — Przekazanie zaawansowanej wiedzy dotyczacej metod doboru klasycznych systeméw
rozmytych, ré6znych typéw modeli rozmytych (Mamdani, TSK, Tsukamoto z parametrycznymi
konkluzjami, falkowych, rekurencyjnych i innych), adaptacyjnego sterowania rozmytego,
slizgowego sterowania rozmytego oraz metod badania stabilnosci uktadow z regulatorami
rozmytymi.

C4 — Zdobycie umiejetnosci projektowania i realizacji programowej struktur sterowania z réznymi
rodzajami regulatorami rozmytymi oraz krytycznej analizy uktadéw sterowania z regulatorami
rozmytymi.

C5 — Zdobycie kompetencji spotecznych z zakresu kreatywnego myslenia.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK_WO01 — Ma poglebiong wiedze o rdznych architekturach sieci neuronowych (rekurencyjnych,
sieciach ze sprz¢zeniami mieszanymi, sieciach dynamicznych, sieciach neuro-rozmytych,
sieciach z funkcjami radialnymi, falkowymi itp) i metodach ich uczenia

PEK_WO02 — Zna podstawowe metody optymalizacji struktur sieci neuronowych.

PEK_WO03 — Zna podstawowe zastosowania wybranych struktur sieci neuronowych jako regulatorow,
estymatorow lub uktady klasyfikatorow i detektorow w uktadach przemystowych, w tym
w zastosowaniu do napedow elektrycznych.

PEK_WO0 4 — Zna topologi¢ systemdéw rozmytych typu Mamdaniego, Tsukamoto, TSK, z
parametrycznymi konkluzjami i inne oraz ich cechy charakterystyczne i metody doboru
parametrow.

PEK_WO05 — Zna mozliwosci modyfikacji klasycznych struktur sterowania przez wprowadzenie
elementow opartych na systemach rozmytych.

PEK_WO06 — Ma wiedze na temat adaptacyjnego sterowania rozmytego oraz metod sprawdzania
stabilno$ci uktadow z regulatorami rozmytymi.

Z zakresu umiejetnosci:
PEK_UOQ1 — Potrafi zaprojektowac¢ rozne struktury sieci neuronowych dla wybranych zastosowan i
przeprowadzi¢ ich skuteczne treningi.

PEK_UO02 — Umie zaprojektowa¢ strukture sterowania z regulatorem neuronowym, w tym
adaptacyjnym.

PEK_UQ3 — Potrafi zaprojektowac systemy rozmyte o wybranych strukturach i korzystajac z r6znych
metod dobra¢ parametry modeli rozmytych.

PEK_UO04 — Umie zaprojektowa¢ strukture sterowania z adaptacyjnym regulatorem rozmytym

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec¢ - wyklad Liczba godzin

Whprowadzenie. Podstawowe pojecia i struktury sieci neuronowych (SN)

r - . . 2
— powtorzenie wiadomosci wstepnych.

Sieci jednokierunkowe, rekurencyjne, sieci z mieszanymi sprz¢zeniami,
Wy2-3 | sieci ADALINE i MADALINE, sieci samoorganizujace sie, metody ich 4
uczenia. Sieci neuronowe o logice rozmytej.

Zaawansowane metody uczenia oraz optymalizacji wybranych struktur
sieci heuronowych.

Neuronowe estymatory stanu i parametrow obiektow dynamicznych na
przyktadzie maszyn i napedow elektrycznych.

Neuronowe regulatory obiektow dynamicznych — przeglad rozwigzan.
WYy6-7 | Regulatory adaptacyjne dla uktadow dynamicznych, w tym przyklady 4
zastosowan w napedach elektrycznych.

Neuronowe uktady diagnostyczne; sieci neuronowe w detekcji uszkodzen.
Wy8 | Sie¢ samoorganizujaca si¢ Kohonena i jej zastosowanie do wykrywania 2
uszkodzen, w tym maszyn i napedow elektrycznych.

Wy9 Powtorzenie podstawowych wiadomo$ci na temat logiki i systemow

rozmytych. 1
Systemy rozmyte réznych typéw —Mamdaniego, TSK, Tsukamoto,
Wy9-10 . PR 3
parametrycznymi konkluzjami i inne.
Wyll |Metody doboru parametréw systemow rozmytych. 2
Wy12-13 | Modyfikacja klasycznych struktur sterowania przez wprowadzenie wiedzy 4




opartej na logice rozmyte;j.
Wy14 | Adaptacyjne sterowanie rozmyte 2
Wy15 | Stabilno$¢ rozmytych systemow sterowania 2
Suma godzin 30

Forma zaje¢ - laboratorium Liczba godzin

Lal Zajecia organizacyjne 1

La2 Projektowanie i trenowanie neuronowych estymatorow stanu i parametrow | 2
obiektow dynamicznych

La3-4 | Projektowanie regulatorow neuronowych, w tym adaptacyjnych. 4

La5-6 | Projektowanie systemow rozmytych réznych typow. 4

La7-8 | Adaptacyjne sterowanie rozmyte. 4
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 - Wyktad multimedialny z elementami wyktadu tradycyjnego i problemowego

N2 - Praca wtasna — samodzielne studia i przygotowanie do egzaminu

N3 - Konsultacje

N4 - Praca wlasna — przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych

N5 - Sprawdzanie wiedzy za pomoca krotkich sprawdzianéw (wejsciowki).

N6 — Cwiczenia laboratoryjne - dyskusja otrzymanych wynikow zawartych w sprawozdaniach.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujaca (w trakcie Sposéb L
semestru), P — podsumowujaca Numer efektu ksztalcenia POSOb oceny osiggiigeia
. efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)
P1 PEK_WO01 + PEK_W06 Egzamin pisemny
P=P1
PEK_WO01 + PEK_W06 Sprawdziany pisemne na
F1 PEK_UO01 + PEK_U04 zajeciach laboratoryjnych
(wejsciowki)
E2 PEK_UO1 + PEK_U04 Aktywno$¢ na zajeciach
laboratoryjnych
F3 PEK_UO1 = PEK_U04  Ocena sprawozda z
- - ¢wiczen laboratoryjnych
P=0,2*F1+0,4*F2+0,4*F3
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTAELCENIA DLA PRZEDMIOTU

Zastosowanie sztucznej inteligencji w sterowaniu i diagnostyce

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU AiR

I SPECJALNOSCI AMPU
Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do Cele Tresci Numer

efekt efektow ksztalcenia zdefiniowanych dla | przedmiotu |  programowe narzedzia

ksztalcenia kierunku studiéw i specjalnosci (o ile dydaktycznego
dotyczy)

PEK_WO01 |S2AMPU_WO06 C1,C2 Wyl + Wy3 N1+ N3
PEK_W02 | S2AMPU_WO06 C1,C2 Wy4 N1+ N3
PEK_WO03 | S2AMPU_W06 C1,C2 Wy5 + Wy8 N1+ N3
PEK_W04 | S2AMPU_WO06 C3,C4 Wy9 + Wyll N1+ N3
PEK_WO05 | S2AMPU_W06 C3,C4 Wyl12 + Wy13 N1+ N3
PEK_W06 |S2AMPU_WO06 C3,C4 Wyl4 + Wy15 N1+ N3
PEK_UO1 |S2AMPU_UQ05 C1,C2 Lal + La2 N4 +~ N6
PEK_U02 |S2AMPU_UO05 C1,C2 La3 + La4 N4 +~ N6
PEK_U03 | S2AMPU_UO05 C3,C4 La5 + Lab N4 + N6
PEK_UO4 | S2AMPU_UQ05 C3,C4 La7 + La8 N4 + N6




