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WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENC)I
1. Posiada wiedze z automatyki, informatyki i modelowania uktadéw dynamicznych.

CELE PRZEDMIOTU

C1. Przekazanie zaawansowanej wiedzy dotyczgcej modelowania neuronowego, topologii struktur neuronowych (sicie
neuronowe: jednokierunkowe, rekurencyjne, neuronowo-rozmyte, zawierajace funkcje radialne, itp.), metod ich uczenia i
optymalizacji struktur.

C2. Zdobycie umiejetnosci projektowania i implementacji programowej réznych struktur neuronowych i stosowania ich jako
regulatoréw, estymatordw, klasyfikatoréow danych w uktadach przemystowych, w tym w zastosowaniu do napeddéw
elektrycznych.

C3. Przekazanie zaawansowanej wiedzy dotyczgcej metod doboru klasycznych systeméw rozmytych, réznych typéw modeli
rozmytych (Mamdani, TSK, Tsukamoto i innych), adaptacyjnego sterowania rozmytego, slizgowego sterowania rozmytego
oraz metod badania stabilnosci uktadéw z regulatorami rozmytymi.

C4. Zdobycie umiejetnosci projektowania oraz aplikacji programowej struktur sterowania z réznymi rodzajami regulatoréw
rozmytych 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 pogtebiong wiedze o réznych strukturach sieci neuronowych (jednokierunkowych, rekurencyjnych, neuronowo-rozmytych,
radialnych, itp.) i metodach ich uczenia.

PEK_WO02 Zna podstawowe zastosowania wybranych struktur sieci neuronowych jako regulatoréw, estymatoréw lub klasyfikatoréw
danych stosowanych w uktadach przemystowych, w tym w zastosowaniu do napedéw elektrycznych.

PEK_WO03 Zna mozliwosci modyfikacji klasycznych struktur sterowania przez wprowadzenie elementdw opartych na systemach
rozmytych.

Z zakresu umiejetnosci:

PEK UO1 Umie zaprojektowa¢ strukture sterowania z regulatorem neuronowym.

PEK_U02 Potrafi zaprojektowac rézne struktury sieci neuronowych dla wybranych zastosowan i przeprowadzi¢ ich skuteczne treningi.

PEK_UO3 Umie zaprojektowa¢ strukture sterowania z adaptacyjnym regulatorem rozmytym.

Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK K01 Potrafi myslec i dziata¢ w sposéb kreatywny.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad

liczba godzin:

Wprowadzenie. Elementarne pojecia zwigzane ze sztuczna inteligencja. Najistotniejsze trendy

Wyl badan oraz etapy rozwoju. Test Turinga. Przyktady zastosowan. 2
Podstawowe pojecia zwigzane z modelowaniem neuronowym - powtdrzenie wiadomosci
Wy?2 wstepnych. Sieci jednokierunkowe, rekurencyjne, radialne, sieci ADALINE i MADALINE, sieci 2
samoorganizujace sie, modele neuronowo-rozmyte - metody ich uczenia.
Wy3 Zaawansowane metody uczenia oraz optymalizacji wybranych struktur sieci neuronowych. 2
Wya Metody aplikacji programowej oraz testéw sieci neuronowych stosowanych w sterowaniu oraz 2
y diagnostyce. Implementacje modeli neuronowych w uktadach programowalnych.
WY5 Neuronowe regulatory obiektdw dynamicznych - przeglad rozwigzanh. Zastosowanie modeli 2
y neuronowych trenowanych off-line w uktadach regulacji.
Wv6 Adaptacyjne regulatory (trenowane on-line) neuronowe dla obiektéw dynamicznych - idea oraz 2
y przyktady zastosowan (w tym w napedach elektrycznych).
Wy7 Neuronowe estymatory zmiennych stanu obiektéw dynamicznych (na przyktadzie napedéw 2
elektrycznych).
Wy8 Neuronowe ukfady diagnostyczne (w tym maszyn i napeddéw elektrycznych). 2
Wy9 Powtérzenie podstawowych wiadomosci na temat logiki i systeméw rozmytych. 2
Wy10 Systemy rozmyte réznych typdw -Mamdaniego, TSK, Tsukamoto i inne. 2
Wyll Metody doboru parametréw systeméw rozmytych. 2
Modyfikacja klasycznych struktur sterowania przez wprowadzenie wiedzy opartej na logice
Wy12 rozmyte;. 2
Wy13 Modyﬁkacja klasycznych metod odtwarzania zmiennych stanu napedu elektrycznego za pomoca 2
modeli rozmytych.
Wyl4 Adaptacyjne sterowanie rozmyte. 2
Wy15 Stabilno$¢ rozmytych systeméw sterowania. 2
suma godzin: 30
Forma zajec - laboratorium liczba godzin:
Lal Zajecia organizacyjne. 1
La2 Projektowanie regulatoréw neuronowych, w tym adaptacyjnych. 4
La3 Projektpwanie i trenowanie neuronowych estymatoréw zmiennych stanu obiektéw 2
dynamicznych.
Lad Projektowanie systeméw rozmytych réznych typdéw. 4
La5 Adaptacyjne sterowanie rozmyte. 4
suma godzin: 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad multimedialny z elementami wykfadu tradycyjnego i problemowego.

N2. Praca wtasna - samodzielne studia i przygotowanie do egzaminu.

N3. Konsultacje.

N4. Praca wiasna - przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych.

N5. Sprawdzanie wiedzy za pomocg krétkich sprawdzianéw (wejscidwki).

N6. Cwiczenia laboratoryjne - dyskusja otrzymanych wynikéw zawartych w sprawozdaniach.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny

F - formujaca w trakcie semestru Numer efektu ksztatcenia Sposdb oceny osiagniecia efektu ksztatcenia

P - podsumowujaca na koniec semestru

PEK_ W01
PEK_ W02 Egzamin pisemny.
PEK W03

PEK_U01

PEK_U03

PEK_U02 Sprawdziany pisemne na zajeciach laboratoryjnych (wejsciéwki).

PEK_UO1
PEK_U02
PEK_U03
PEK_KO1

Aktywnos¢ na zajeciach laboratoryjnych.

PEK_U01
PEK_U02 Ocena sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych.
PEK_U03

P=0,3*F1+0,4*F2+0,3*F3
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