Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / Profil
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
o CP1505001
) . , . przedmiotu
Nazwa przedmiotu Programowanie robotéw autonomicznych
Rodzaj zaje¢ obieralne
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zaje¢ i
liczba godzin
Przedmioty : : :
: Podstawy robotyki, Programowanie Python 1, Programowanie Python 2
wprowadzajace

Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z programowaniem robotéw mobilnych. Zapoznanie z systemami
oprogramowania stosowanymi do implementaciji podstawowych zadan robotéw mobilnych. Wprowadzenie
do narzedzi informatycznych stosowanych w sterowaniu robotami mobilnymi. Zapoznanie z praktycznymi
aspektami programowania robotow mobilnych.

Cele przedmiotu

Wyktad:

Modelowanie kinematyki robotéw mobilnych o napedzie kotowym. Sterowanie robotéw mobilnych.
Komunikacja z sensorami i urzadzeniami wykonawczymi robotow mobilnych. Wprowadzenie do stosu
nawigacyjnego systemu ROS. Wizualizacja i programowanie robotéw mobilnych w zadaniach
przemystowych.

Tresci '
esc Laboratorium:

PRSIEmone Modelowanie robotéw mobilnych z wykorzystaniem jezyka URDF. Wizualizacja robota mobilnego w
Srodowisku RVIZ. Wprowadzenie do podstaw systemu ROS: paczki, wezly, tematy, serwisy, akcje.
Implementacja wezta systemu ROS sterujacego robotem mobilnym w jezyku Python i C++. Zapoznanie z
konfiguracjg stosu nawigacyjnego systemu ROS dla robota mobilnego: paczkami move_base, planerami
lokalnymi i globalnymi, paczkag AMCL i gmapping.

dyxitt(;iine Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne:

Wykfad: egzamin
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Forma zaliczenia

Symbol efektu Odniesienie do efektow uczenia sie

Zaktadane efekty uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
EU1 kinematyke robotéw mobilnych o napedzie kotowym CETWOT - CPT W02
S . . . . CP1_W01 CP1_W02 CP1_WO03
EU2 zasadg dziatania systeméw oprogramowania robotéw mobilnych
CP1_W07
EU3 podstawy programowania i konfiguracji systeméw nawigacii robotow | CP1_W07 CP1_W08

mobilnych

Umiejetnosci: student potrafi

4 |opracowaé model wizualizacyjny robota mobilnego ¢b1 ggg “r1 Yue LR Ul

CP1_U0O1 CP1_U02 CP1_U07

EUS skonfigurowac stos nawigacyjny dla rzeczywistego robota mobilnego CP1 U08




EU6

stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy w zajeciach
laboratoryjnych

CP1_U13

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Forma zaje¢, na ktorej zachodzi weryfikacja

uczenia sie
EU1 Wykifad: egzamin; W
EU2 Wyktad: egzamin; Lgppratorium: qcena §pr§wdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnos$ci na zajeciach;
EUs Wyktad: egzamin; Lgppratorium: qcena §pr§wdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
- Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUs Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EU Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 25
Wyliczenie  |Przygotowanie do laboratorium 19
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 52 2,1
Nakfad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 60 24

1. Hughes C., Hughes T., Programowanie robotow: sterowanie pracg robotéw autonomicznych. Helion,

opracowat(a)

dr inz. Adam Wolniakowski

Gliwice, 2017.
Literastura |2 Gupta S., Autonomous robots and agents. Springer, 2007.
podstawowa 13 Fahimi F., Autonomous robots modeling, path planning, and control. Springer, 2009.
4. Klancar G., Zdesar A., Blazic S., Skrjanc I., Wheeled mobile robotics: from fundamentals towards
autonomous systems. Butterworth-Heinemann 2017.
1. Valavanis K. P., Vachtsevanos G. J., Handbook of robotics. Springer-Verlag Gmbh, 2008.
uzﬁ;ﬁ:{:ca 2. Kaczmarek W., Panasiuk J., Borys S., Srodowiska programowanie robotéw. PWN, Warszawa, 2017.
3. Choset H. i inni, Principles of Robot Motion, The MIT Press, Londyn, 2005
[Sioste  |Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programe
JProgram
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Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / Profil
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
" CP1505002
) . . p . przedmiotu
Nazwa przedmiotu Aplikacje robotéw autonomicznych
Rodzaj zaje¢ obieralne
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zaje¢ i
liczba godzi
iczba godzin 15 30 I;glftsy 4
Przedmioty . . .
: Podstawy robotyki, Programowanie Python 1, Programowanie Python 2
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z autonomig robotéw mobilnych. Zapoznanie z metodami
autonomicznej lokalizacji, mapowania i nawigacji robotéw mobilnych. Wprowadzenie do narzedzi
informatycznych wspierajacych rozwigzania autonomiczne. Zapoznanie z praktycznymi metodami realizacji
systeméw autonomicznych. Wprowadzenie do zagadnieh wspotpracy robotdéw autonomicznych.

Tresci
programowe

Wyktad:

Modelowanie robotéw mobilnych o napedzie kotowym z wykorzystaniem jezykéw URDF i SDF.
Wprowadzenie do modelowania kinematyki i dynamiki robotéw mobilnych. Omdwienie metod wyznaczania
pozycji i estymacji parametréw ruchu robotéw mobilnych. Algorytm AMCL. Metody budowania mapy
otoczenia (SLAM). Planowanie trajektorii ruchu robotéw mobilnych z wykorzystaniem planeréw globalnych
(nav_planner) oraz lokalnych (base_local_planner, dwa_local_planner, teb_local_planner). Modelowanie,
wizualizacja, symulacja i programowanie robotéw mobilnych w zadaniach przemystowych. Wprowadzenie
do zagadnien wspotpracy robotdéw autonomicznych.

Laboratorium:

Modelowanie i symulacja kotowych autonomicznych robotéw mobilnych z wykorzystaniem jezykéw URDF i
SDF oraz narzedzi RViz i Gazebo. Wprowadzenie do podstaw systemu ROS: paczki, wezly, tematy, serwisy
i akcje. Wprowadzenie do frameworku ros_control oraz plugindw Gazebo w symulacji robotéw mobilnych.
Wprowadzenie do API symulatora Gazebo. Wykorzystanie systemow pozycyjnych do lokalizacji robota w
przestrzeni na przyktadzie systemu UWB. Konfiguracja autonomicznego systemu nawigacji dla
rzeczywistego robota mobilnego z wykorzystaniem paczek move_base, amcl, gmapping. Kalibracja komaorki
roboczej. Realizacja zadania wspotpracy robotdw.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne:

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekly uczenia sig Odniesienie do efektow uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
EU1 kinematyke robotéw mobilnych o napedzie kotowym CETWOT - CPT W02
S . o . , CP1_W01 CP1_W02 CP1_WO03
EU2 zasadg dziatania systemow lokalizacji i nawigacji robotdw mobilnych
CP1_W07
podstawy programowania i konfiguracji autonomicznych systeméw CP1_WO07 CP1_WO08

Fl11?




~  |sterowania robotami mobilnymi
Umiejetnosci: student potrafi
. . . . CP1_U01 CP1_U02 CP1_U06
EU4 opracowa¢ model symulacyjny autonomicznego robota mobilnego CP1 U09
EUS skonfigurowa¢ oprogramowanie dla autonomicznego robota CP1_U01 CP1_U02 CP1_U07
mobilnego CP1_U08
EU stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy w zajeciach CP1_U13
laboratoryjnych
Sﬁ?:;?qlizf:gu Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zaje¢, na ktorej zachodzi weryfikacja
Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianow wejéciowych,
EU1 , o L o W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych,
EU2 . o o o W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnos$ci na zajeciach;
Wykfad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdziandéw wejsciowych,
EU3 . o . o W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
- Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 25
Wyliczenie  |Przygotowanie do laboratorium 19
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 52 2,1
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 60 24
1. Hughes C., Hughes T., Programowanie robotow: sterowanie pracg robotéw autonomicznych. Helion,
Gliwice, 2017.
Literastura |2 Gupta S., Autonomous robots and agents. Springer, 2007.
podstawowa 13 Fahimi F., Autonomous robots modeling, path planning, and control. Springer, 2009.
4. Klancar G., Zdesar A., Blazic S., Skrjanc I., Wheeled mobile robotics: from fundamentals towards
autonomous systems. Butterworth-Heinemann 2017.
1. Bovik A., Handbook of image and video processing. Academic Press 1st edition (June 14, 2000), lub
Academic Press 2 edition (June 21, 2005).
uzt';:?:jjca 2. Szeliski R., Computer vision: algorithms and applications. Springer 2010.
3. Gupta S., Autonomous robots and agents. Springer, 2007.
4. Pedram A., Visual perception for manipulation and imitation in humanoid robots. Springer, 2009.
Jednostka Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
Ireahzumca




IProgram
opracowat(a)

drinz. Adam Wolniakowski
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Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziomi
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu foma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / . Profil Lo
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
o CP1505003
) . p przedmiotu
Nazwa przedmiotu Programowanie robotéw przemystowych
Rodzaj zaje¢ obieralne
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zaje¢ i
liczba godzin
Przedmioty P : : :
. odstawy robotyki, Programowanie Python 1, Programowanie Python 2
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Modelowanie kinematyki i dynamiki manipulatoréw. Zaznajomienie z metodami i jezykami programowania
robotéw. Poznanie Srodowisk do programowania robotéw w trybie on-line i off-line. Programowanie ruchu
manipulatoréw.

Wyktad:

Wprowadzenie do modelowania kinematyki i dynamiki manipulatoréw. Podstawy programowania
manipulatoréw z wykorzystaniem jezykéw skryptowych. Wprowadzenie do systemu ROS. Zapoznanie z
$rodowiskami programowania robotéw.

Laboratorium:

Tresci
programowe [ Modelowanie manipulatoréw przemystowych w jezykach RWXML oraz URDF. Wizualizacja manipulatorow
w $rodowisku RobWork oraz RViz. Zapoznanie z podstawami systemu ROS. Zapoznanie z bibliotekami
$rodowiska RobWork. Zapoznanie z bibliotekami umozliwiajgcymi rozwigzanie zadan kinematyki proste;j i
odwrotnej. Zapoznanie z wybranymi jezykami skryptowymi programowania manipulatoréw. Praktyczne
programowanie wybranych manipulatoréw.
dyg"aitt‘;gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zakiadane efekly uczenia sig Odniesienie do efektow uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow

Wiedza: student zna i rozumie

EUT metody modelowania kinematyki manipulatorow CRTWOT LR W02 CET WO/

EU2 metody programowania robotow LET WO/

EU3  [podstawy dziatania systemu ROS LR WU LPT WL
Umiejetnosci: student potrafi

4 |opracowa¢ model kinematyczny robota przemyslowego «b1 ggg “r1 Ule LR UL/

, . , CP1_U02 CP1_U0O6 CP1_U07
EU5 zaprogramowac sekwencje ruchow dla robota przemystowego
EUs stosowac zasady bezpieczenistwa i higieny pracy w zajeciach CP1_U13

laboratoryjnych

Symbol efektu
uczenia sie

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie Forma zaje¢, na ktdrej zachodzi weryfikacja




EU1

Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych,
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

EU2

Wykfad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdziandéw wejsciowych,
sprawozdan, dyskusiji i aktywnosci na zajeciach;

EU3

Wykfad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych,
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

EU4

Laboratorium: ocena sprawdzianoéw wejsciowych, sprawozdan,
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

EU5

Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan,
dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;

EU6

Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan,
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

L

Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach)

Liczba godzin

Wyliczenie

Udziat w wyktadach

15

Udziat w zajeciach laboratoryjnych

30

Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie

25

Przygotowanie do laboratorium

19

Przygotowanie do zaliczenia laboratorium

6

Udziat w konsultacjach

5

RAZEM

100

Wskazniki ilosciowe

Godziny ECTS

Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela

52 2,1

Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym

60 2,4

1. Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotéw przemystowych. PWN, Warszawa, 2017.
2. Kaczmarek W., Panasiuk J., Borys S., Srodowiska programowanie robotéw. PWN, Warszawa, 2017.

opracowat(a)

drinz. Adam Wolniakowski

Literatura
podstawowa 13 Hyghes C., Hughes T., Programowanie robotdw: sterowanie praca robotéw autonomicznych. Helion,
Gliwice, 2017.
Literatura | 1- Honczarenko J., Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2011.
uzupetniajaca |2 Choset H. i inni, Principles of Robot Motion, The MIT Press, Londyn, 2005
Jednostka Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
Jrealizujaca
JProgram

2022-06-07




Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / Profil
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
od CP1S05004
) . . . przedmiotu
Nazwa przedmiotu Aplikacje robotéw przemystowych
Rodzaj zaje¢ obieralne
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zajec i
liczba godzi
iczba godzin 15 30 I:gftsy 4
Przedmioty . . .
: Podstawy robotyki, Programowanie Python 1, Programowanie Python 2
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi typami zadan realizowanych przez roboty. Projektowanie komérki roboczej z
manipulatorami przemystowymi. Modelowanie i symulacja manipulatoréw przemystowych. Planowanie ruchu
manipulatoréw.

Tresci

Wyktad:

Planowanie zadan. Planowanie trajektorii w przestrzeni ztacz i kartezjanskiej. Wprowadzenie do systemu
ROS. Zagadnienia dotyczace symulaciji i sterowania robotéw przemystowych z wykorzystaniem systemu
ROS.

Laboratorium:

programowe [ Modelowanie stanowisk robotéw przemystowych z wykorzystaniem jezykéw URDF i RWXML. Symulacja
stanowisk robotéw przemystowych w $rodowisku RobWork oraz Gazebo. Zapoznanie z podstawami
systemu ROS. Zapoznanie z narzedziami programistycznymi stuzacymi do rozwigzywania zadan kinematyki
prostej i odwrotnej, zadan planowania i wykrywania kolizji oraz sterowania robotéw. Praktyczna realizacja
zadania przemystowego z wykorzystaniem wybranego robota przemystowego.

dyg"aitt‘;gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu o Odniesienie do efektow uczenia sie
uczenia sie Zakladane efekty uczenia sig zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
EUT sposoby planowania trajektorii ruchu CRTWOT LR W02 CET WO/
EU2 metody projektowania i symulacji komarek robotycznych LET WO/
EU3  [podstawy dziatania systemu ROS LR WU LPT WL
Umiejetnosci: student potrafi
- opracowa¢ model symulacyjny stanowiska robota przemystowego, CP1_U04  CP1_U0B  CP1_U07
rozwigza¢ zadanie planowania trajektorii robota przemystowego CP1_U09
. , . , CP1_U02 CP1_U06 CP1_U07
EUS zrealizowa¢ zadanie przemystowe przy pomocy manipulatora
EUS stosowaé zasady bezpieczenstwa i higieny pracy w zajeciach CP1_U13
laboratoryjnych




Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie

Forma zaje¢, na ktérej zachodzi weryfikacja

uczenia sie
EUT Wyktad: egzamin; Lgppratorium: qcena §pr§wdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EU2 Wyktad: egzamin; Lqppratorium: qcena slprgwdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUs Wyktad: egzamin; Lgppratorium: qcena gprgwdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusiji i aktywnosci na zajeciach;
EUs Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
EUs Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 25
Wyliczenie  |Przygotowanie do laboratorium 19
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 52 2,1
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 60 2,4

1. Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotéw przemystowych. PWN, Warszawa, 2017.
2. Kaczmarek W., Panasiuk J., Borys S., Srodowiska programowanie robotéw. PWN, Warszawa, 2017.

opracowat(a)

drinz. Adam Wolniakowski

Literatura
podstawowa 13 Hyghes C., Hughes T., Programowanie robotéw: sterowanie praca robotéw autonomicznych. Helion,
Gliwice, 2017.
Literastura | 1. Honczarenko J., Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2011.
uzupeiniajaca |2 Choset H. i inni, Principles of Robot Motion, The MIT Press, Londyn, 2005
Jednostia Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
Jrealizujaca
JProgram

2022-06-07
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Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢/ . . Profi . _—
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
e CP1S05005
) . , przedmiotu
Nazwa przedmiotu Programowanie systeméw wbudowanych
Rodzaj zaje¢ obowiagzkowe
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zajec i
liczba godzin Punkt
? 15 30 e 3
Przedmioty Programowanie C, Elementy i uktady elektroniczne
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Zapoznanie z komponentami systemu wbudowanego oraz ich funkcjami w systemie. Zapoznanie ze
standardami konstrukciji przemystowych systeméw wbudowanych. Nauczenie podstaw programowania
wybranych mikrokontrolerow dedykowanych do systemdw wbudowanych w jezyku wysokiego poziomu.
Nauczenie tworzenia i uruchamiania aplikacji woudowanych.

Tresci

Wyktad:

Podstawowe pojecia stosowane w systemach wbudowanych. Zasady projektowania systeméw
wbudowanych. Budowa i funkcje systemu wykorzystujacego mikrokontroler. Architektura wybranych
mikrokontroleréw przeznaczonych do zastosowar wbudowanych. Srodowiska programowe do tworzenia i
testowania aplikacji na wybrany mikrokontroler. Interfejsy komunikacyjne stosowane w systemach
wbudowanych.

programowe
Laboratorium:
Podstawy tworzenia aplikacji w wybranym programie narzedziowym (przygotowanie i kompilacja projektu).
Opracowanie aplikacji wykorzystujacej okreslone zasoby wewnetrzne mikrokontrolera oraz komponenty
elektroniczne wspdtpracujace z mikrokontrolerem.
Metody . . DAL . .
dydakiyczne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zakiadane efekly uczenia sig Odniesienie do efektow uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
EUf definicje systemu wbudowanego oraz zasady projektowania systemow| CP1_W07
wbudowanych
CP1_W04 CP1_W06 CP1_W10
EU2 standardy konstrukcyjne komponentéw systemu wbudowanego - - -
EU3 interfejsy i protokoty komunikacyjne stosowane w systemach CP1_W06 CP1_W10
wbudowanych
Umiejetnosci: student potrafi
Eud wykorzysta¢ architekture wybranego mikrokontrolera oraz CP1_U07

komponenty elektroniczne do utworzenia systemu wbudowanego




utworzyc i przetestowac aplikacje dla systemu wbudowanego na bazie| CP1_U01
EU5 wybranego mikrokontrolera w wybranych technikach
programistycznych
EUS korzysta¢ z dokumentaciji technicznej w celu doboru komponentow CP1_U01
wykorzystywanych w systemie wbudowanym
Sﬁgﬁi:f:gu Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zaje¢, na ktorej zachodzi weryfikacja
EU1 Wykfad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Whyktad: jedno kolokwium; W
EUs Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan,
EUS . L o L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 10
Wyliczenie  |Przygotowanie do laboratorium 9
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 50 2
1. Ashford L. E., Introduction to embedded systems: a cyberphysical system approach. Cambridge, London
MIT Press 2017.
Literstura  |2. Ganssle J., Embedded hardware, Elsevier/Newnes 2008.
podstawowa 13 Galewski M., STM32. Aplikacje i cwiczenia w jezyku C z biblioteka HAL. Wyd. BTC, Legionowo 2019.
4. Peckol J. K., Embedded systems: a contemporary design tool. John Wiley and Sons 2008.
5. Szumski M., Mikrokontrolery STM32 w systemach sterowania i regulacji. Wyd. BTC, Legionowo 2018.
1. Kurczyk A., Mikrokontrolery STM32 dla poczatkujacych. Wyd. BTC, Legionowo 2019.
2. Lewis D. W., Miedzy asemblerem a jezykiem C. Podstawy oprogramowania wbudowanego. Oficyna Wyd.
READ ME, L6dz 2004.
Literastura |3 Paprocki K., Mikrokontrolery STM32 w praktyce. Wyd. BTC, Legionowo 2011.
uzupetniajaca 14 Rzecki K. (red.), Zagadnienia programowania aplikacji mobilnych i systemow wbudowanych. Wyd.
Politechniki Krakowskiej, Krakow 2016.
5. Vahid F., Givargis T., Embedded system design: a unified hardware/software introduction, Wiley J., New
York 2002.
Jednostka Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
Jrealizujaca
| rogram dr inz. Rafat Kociszewski 2022-06-07
opracowat(a)




Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / . Profil L
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
. przedmiotu CP1S05006
Nazwa przedmiotu Bazy danych
Rodzaj zaje¢ obowiagzkowe
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zajec i
liczba godzin Punkt
? 15 30 e 3
Przedmioty .
wprowadzajace Systemy operacyjne

Cele przedmiotu

Zapoznanie z procesem tworzenia relacyjnej bazy danych. Nauczenie konstruowania zapytan w jezyku
SQL. Nauczenie podstaw tworzenia tabel, widokdw, procedur, wyzwalaczy.

Wyktad:

Relacyjny model danych. Podstawowe zapytania SQL. Zapytania ztaczajace, grupujace. MS SQL Server i
jezyk manipulowania danymi T-SQL. Pobieranie informacji z tabel. Wprowadzanie i edycja danych.
Tworzenie i modyfikowanie struktury baz danych. Tworzenie widokdw, procedur i funkcji. Wyzwalacze.

Tredci .
programowe | Transakcje.
Pracownia specjalistyczna:
Stworzenie relacyjnej bazy danych sktadajacej sie z tabel, widokéw, funkgji, procedur i wyzwalaczy, ktore
umozliwiajg manipulacje i zarzadzanie zawartoscig bazy.
Metody . . . . . .
dydakiyczne Wyktad informacyjno-problemowy; Pracownia specjalistyczna;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

Pracownia specjalistyczna: ocena sprawozdan, biezacych postepdw w pracy oraz dyskusji nad
sprawozdaniami

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do efektow uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow

Wiedza: student zna i rozumie

EU1 podstawowe pojecia baz danych LFT WOS

EU2 podstawowe zatozenia relacyjnego modelu danych LET WUS

EU3  |jezyk manipulowania danymi T-SQL CFT WUS
Umiejetnosci: student potrafi

. , . CP1_U09 CP1_U01
EU4 zaprojektowac proste bazy danych oparte na modelu relacyjnym
EUs  |operowaé danymi za pomoca jezyka SQL CET 009 LRt LU

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zaje¢, na ktorej zachodzi weryfikacja

uczenia sie
EU1 Wykfad: jedno kolokwium; W
EU2 Wykfad: jedno kolokwium; W
EU3 Wykfad: jedno kolokwium; W




Pracownia specjalistyczna: ocena sprawozdan, biezacych postepow w

Bt pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami; Ps
EUS Pracownia specjali§tyczna: ocena sprawpzdah, biezacych postepow w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 15
Udziat w pracowni specjalistycznej 30
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 9
Wyliczenie  |Przygotowanie do pracowni specjalistycznej 12
Przygotowanie do zaliczenia pracowni specjalistycznej 4
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 51 2

1. Dudek W. Bazy danych SQL. Teoria i praktyka, Helion, 2005.

opracowat(a)

dr Maciej Ciezkowski

2022-06-07

Literatura . . .
podstawowa 2. Ben-Gan |., Microsoft SQL Server 2012. Podstawy jezyka T-SQL, Promise, 2016.
3. Szeliga M., Mendrala D., Praktyczny kurs SQL. Wydanie IlI, Helion, 2015.
Cieratura : - -
ioes | 1- Garcia-Molina H., Ulliman J. D. Widom J., Systemy baz danych. Petny wyktad, WNT, 2006.

Jednostka Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
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Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnosc/ . . Profi . .
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
e CP1S05007
) . , przedmiotu
Nazwa przedmiotu Cyberbezpieczenstwo
Rodzaj zaje¢ obieralne
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zajec i
liczba godzin Punkt
? 15 15 e 2
Przedmioly Sieci komputerowe i systemy bezprzewodowe
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Zapoznanie z aktualnymi rodzajami zagrozen cybernetycznych oraz technicznymi i organizacyjnymi
Srodkami ochrony przed tymi zagrozeniami. Nabycie umiejetnosci analizy wybranych rodzajéow zagrozen
cybernetycznych oraz analizy funkcjonalno$ci odpowiadajacych im metod i narzedzi przeciwdziatania.

Tresci
programowe

Wyktad:

Przeglad rodzajow cybernetycznych zagrozen w systemach przemystowych, komputerowych i
telekomunikacyjnych oraz technicznych i organizacyjnych srodkéw ochrony przed tymi zagrozeniami.
Podstawy kryptograficznej ochrony informacji, podpisy cyfrowe. Bezpieczne uwierzytelnianie i autoryzacja w
systemach komputerowych. Dziatanie technik zabezpieczenia SSL i TLS. Zagadnienia bezpieczenstwa w
lokalnych i mobilnych sieciach bezprzewodowych. Sieci VPN. Koncepcja atakéw przepetnienia bufora oraz
atakow odmowy ustugi. Zagrozenia charakterystyczne dla aplikacji webowych.

Laboratorium:

Analiza dziatania oraz skutecznosci wybranych algorytmdw kryptograficznych. Testowanie atakow na
funkcje skrétu, takze w kontekscie skutecznosci bezpieczenstwa haset w przypadku ujawnienia bazy
uzytkownikow systemu teleinformatycznego. Konfiguracja i badanie wybranych technologii stosowanych w
ochronie przed zagrozeniami cybernetycznymi. Praktyczne wykorzystanie metod pasywnego i aktywnego
rozpoznania, w tym podejécia OSINT, takze w odniesieniu do systemoéw Internetu Rzeczy.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne:

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zakiadane efekly uczenia sig Odniesienie do efektéw uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
podstawowe pojecia cyberbezpieczenstwa w kontek$cie zagrozen i CP1_W10
EU1 $rodkow ochrony aplikacji, systemdw transmisyjnych oraz
uzytkownikéw
. - . , CP1_W10
EU2 cechy oraz zastosowania algorytméw i systemow kryptograficznych
, , . oo .| CP1_W10
EU3 metody i systemy zabezpieczen przed zagrozeniami cybernetycznymi

Umiejetnosci: student potrafi




EUs przeanalizowac¢ dziatanie oraz efektywno$¢ klasycznych oraz CP1_U06
wspotczesnych technik kryptograficznych
EUS skonfigurowac i przetestowac dziatanie wybranych systeméw ochrony | CP1_U06  CP1_U08
przed zagrozeniami cybernetycznymi
., . , CP1_U06
EUB przeprowadzi¢ prostg analize rozpoznawczg z elementami OSINT
Sﬁ?zﬁi:f;gu Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zaje¢, na ktorej zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU2 Wykfad: jedno kolokwium; W
EU3 Wykfad: jedno kolokwium; W
EUd Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUs Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 15
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 7
Wyliczenie  |Przygotowanie do laboratorium
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 3
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 50
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4
Nakfad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 28 1,1
1. Stallings W., Brown L., Bezpieczenstwo systemdw informatycznych. Zasady i praktyka. Tom 1 2.
Wydanie IV, Helion, Gliwice 2019.
Literastura | 2- Brotherston L., Berlin A., Bezpieczenstwo defensywne. Podstawy i najlepsze praktyki. Helion, Gliwice
podstawowa [2018.
3. Ortega J. M., Bezpieczenstwo sieci w Pythonie. Rozwigzywanie problemdw za pomocg skryptow i
bibliotek. Wydanie 11, Helion, Gliwice 2021.
1. Biatas A., Bezpieczenstwo informaciji i ustug w nowoczesnej instytucii i firmie. WNT, Warszawa 2007.
2. Jozefiok A., Security CCNA 210-260. Zostan administratorem sieci komputerowych Cisco. Helion, Gliwice
2016.
uzt'teraF“.ra 3. Sankar K., Sundaralingam S., Balinsky A., Miller D., Bezpieczenstwo sieci bezprzewodowych. MIKOM,
petniajaca
Warszawa 2005.
4. Witryny internetowe poSwigcone zagadnieniom cyberbezpieczeristwa (np. niebezpiecznik.pl, sekurak.pl,
zaufanatrzeciastrona.pl, cert.pl).
Jednostka Katedra Fotoniki, Elektroniki i Techniki Swietinej Data opracowania programu
Jrealizujaca
[ rogram dr inz. Andrzej Zankiewicz 2022-06-07
opracowat(a)




Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / Profi
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
oefetwa i i y , Kod CP1S05008
, Bezpieczenstwo i niezawodno$¢ systemow przedmiotu
Nazwa przedmiotu inf t h
Informatycznyc Rodzaj zajet obieralne
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zajec i
liczba godzin Punkty
15 15 ECTS 2
Przedmioty Systemy operacyjne, Sieci komputerowe i systemy bezprzewodowe
wprowadzajace y yop yine, P y y P

Cele przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi pojeciami oraz teoretycznymi i matematycznymi podstawami bezpieczenstwa i
niezawodno$ci systeméw informatycznych, a takze z wybranymi bazujgcymi na nich rozwigzaniami
technicznymi. Nabycie praktycznych umiejetno$ci zwigzanych z wykonywaniem obliczeniowej analizy metod
zabezpieczen systemdw informatycznych oraz analizy dziatania wybranych rozwigzan technicznych
wykorzystujacych te metody.

Tresci

Wyktad:

Istota oraz komponenty bezpieczenstwa informacyjnego. Elementy teorii liczb i teorii informacji oraz ich
zastosowanie w konstrukcji wybranych metod zabezpieczen komunikacji i transakcji w systemach
informatycznych. Podstawy analizy niezawodno$ci oraz zasad tworzenia rozwigzan umozliwiajacych
uzyskanie wysokiej niezawodnosci systemoéw informatycznych. Kompleksowe podejscie do definiowania
polityki bezpieczenstwa informacyjnego. Audyty bezpieczenstwa oraz testy penetracyjne systemoéw

programowe  finformatycznych.
Laboratorium:
Wykonywanie podstawowej obliczeniowej analizy wybranych metod zabezpieczen komunikacji i transakcji w
systemach informatycznych. Konfiguracja i analiza dziatania wybranych rozwigzan zapewnienia
bezpieczenistwa i wysokiej niezawodnosci systemow informatycznych.
Metody . . A . .
dydaktyczne Whyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zakiadane efekly uczenia sig Odniesienie do efektéw uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
EUf gtéwne pojecia oraz teoretyczne i matematyczne podstawy CP1_W10
bezpieczenstwa i niezawodnosci systemow informatycznych
EU2 dziatanie oraz zakres zastosowan wybranych $rodkow zapewnienia | CP1_W10
bezpieczenistwa systemow informatycznych
EU3 dziatanie oraz zakres funkcjonalnosci wybranych metod zapewnienia CP1_W10

wysokiej niezawodnosci systemdw informatycznych




Umiejetnosci: student potrafi
- wykona¢ podstawowa obliczeniowa analize wybranych metod CP1_U06
zabezpieczen komunikacji i transakcji w systemach informatycznych
EUS konfigurowaé i analizowac dziatanie wybranych systemoéw CP1_U0O6 CP1_U08
zabezpieczen systemow informatycznych
EUS analizowac dziatanie wybranych metod zapewnienia wysokiej CP1_U06 CP1_U08
niezawodnosci systemoéw informatycznych
Sﬁr:;(:]lizf:gu Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie Forma zaje¢, na ktdrej zachodzi weryfikacja
EU1 Whyktad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EUs Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUs Laboratorium: ocena sprawdzianoéw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EU Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 15
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 7
Wyliczenie  |Przygotowanie do laboratorium 5
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 3
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 50
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4
Nakfad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 28 1,1
1. Pieprzyk J., Hardjono T., Seberry J., Teoria bezpieczenstwa systemow komputerowych. Helion, Gliwice
2005.
Literastura  |2. Stallings W., Brown L., Bezpieczenstwo systemoéw informatycznych. Zasady i praktyka. Tom 1i 2.
podstawowa  [\Wydanie IV, Helion, Gliwice 2019.
3. Ortega J. M., Bezpieczenstwo sieci w Pythonie. Rozwigzywanie problemdw za pomocg skryptow i
bibliotek. Wydanie II, Helion, Gliwice 2021.
1. Brotherston L., Berlin A., Bezpieczenstwo defensywne. Podstawy i najlepsze praktyki. Helion, Gliwice
Literatura 2018.
uzupetniajaca |2 - Jozefiok A., Security CCNA 210-260. Zostan administratorem sieci komputerowych Cisco. Helion, Gliwice
2016.
Jednostka Katedra Fotoniki, Elektroniki i Techniki Swietinej Data opracowania programu
Jrealizujaca
[[rogram dr inz. Andrzej Zankiewicz 2022-06-07
opracowat(a)
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Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / Profil
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
o CP1S05009
) . . . , przedmiotu
Nazwa przedmiotu Wizualizacja proceséw
Rodzaj zaje¢ obowiagzkowe
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zajec i
liczba godzin Punkt
? 15 30 e 3
Przedmioty Programowanie sterownikow PLC
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Zapoznanie z systemami wizualizacji oraz systemami raportowania stosowanymi w warunkach
przemystowych.

Tresci
programowe

Wyktad:

Podstawowe pojecia, zadania systemu wizualizacji procesow przemystowych. Przyktady zastosowan,
wymagania oraz struktura systemu wizualizacji procesdéw przemystowych. Interfejs uzytkownika, rodzaje
zmiennych, rodzaje skryptow. Programowanie strukturalne oraz obiektowe w systemach wizualizaci.
Alarmy, trendy oraz zabezpieczenie systemu. Typy raportéw oraz metody ich tworzenia. Komunikacja oraz
wymiana danych ze sterownikiem PLC. Receptury. Raportowanie danych pomiarowych z wykorzystaniem
bazy SQL.

Pracownia specjalistyczna:

Zapoznanie si¢ ze Srodowiskiem systemu wizualizacji procesow przemystowych: elementy edytora
graficznego, tworzenie okien, deklaracja zmiennych wewnetrznych oraz typu we/wy, przypisywanie
potaczen animacyjnych, tworzenie skryptéw, wyswietlanie alarméw, raportéw, trendéw; utworzenie
komunikacji z innymi aplikacjami oraz ze sterownikiem PLC. Wykonanie projektu wizualizacji oraz
raportowania dla wybranego procesu przemystowego.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Pracownia specjalistyczna;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

Pracownia specjalistyczna: ocena sprawozdan, biezacych postepdw w pracy oraz dyskusji nad
sprawozdaniami

Symbol efektu Zakladane efekty uczenia si Odniesienie do efektow uczenia sie
uczenia sie y ) zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
- o . CP1_Wo07
EU1 podstawowe pojecia z zakresu wizualizacji procesow przemystowych
EU2 strukture systeméw wizualizacji procesow przemystowych oraz CP1_W07
sposoby komunikacji pomigdzy nimi
EU3 rodzaje danych oraz zasady ich wykorzystywania w systemach CP1_W07
wizualizacji proceséw przemystowych
Umiejetnosci: student potrafi
programowac oraz konfigurowac obiekty graficzne w systemach CP1_U07
=RV




LU

wizualizacji proceséw przemystowych

EUs implementowac skrypty w systemach wizualizacji proceséw CP1_U07
przemystowych
. o CP1_U09
EU6 wykona¢ system do wizualizacji wybranego procesu przemystowego
Kompetencje spoteczne: student jest gotow do
EUT korzystania z wiedzy i dodwiadczenia uznanych ekspertow przy CP1_K01
opracowaniu projektu wizualizacji procesu przemystowego
EU8  [terminowej realizacji poszczegdlnych etapow projektu LFT RUS

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie

Forma zaje¢, na ktdrej zachodzi weryfikacja

uczenia sie
EU1 Wykfad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EUs Pracownia specjaliﬂstyczna: ocena sprawozdah, biezacych postepow w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
EUS Pracownia specjal!§tyczna: ocena sprawpzdah, biezacych postepow w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
EUS Pracownia specjaliﬂstyczna: ocena sprawpzdah, biezacych postepow w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
EUT Pracownia specjal!§tyczna: ocena sprawpzdah, biezacych postepdw w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
EUg Pracownia specjali;tyczna: ocena sprawpzdah, biezacych postepdw w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 15
Udziat w pracowni specjalistycznej 30
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 9
Wyliczenie  |Przygotowanie do pracowni specjalistycznej 12
Przygotowanie do zaliczenia pracowni specjalistycznej 4
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajgcymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 51 2

1. Podreczniki szkoleniowe. In Touch cz. 1. Tworzenie i serwisowanie aplikaciji. Astor Krakéw 2010.

Irealizujqca

Katedra Automatyki i Robotyki

p(ggz{:;‘;:la 2. Podreczniki szkoleniowe. In Touch cz. 2. Zagadnienia zaawansowane. Astor Krakéw 2011.
3. Dzierzek K., Programowanie sterownikow PLC GE-Fanuc. Wydawnictwo PB, Biatystok 2007.
1. Tworzenie i zarzadzanie symbolami ArchestrA - podrecznik uzytkownika. Astor, Krakéw 2009.
2. In Touch 9.5. Podrecznik uzytkownika. Ttumaczenie z angielskiego. Astor Krakoéw 2006.
uzti;:?:jjca 3. In Touch — Opis funkcji, pl i zmiennych systemowych. Thum. z angielskiego. Astor Krakéw 2006.
4. InTouch HMI Application Management and Extension Guide. Wonderware 2013.
5. InTouch HMI Visualization Guide. Wonderware 2013.
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Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / Profil
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
¢ CP1S05010
) .. przedmiotu
Nazwa przedmiotu Sieci przemystowe 1
Rodzaj zaje¢ obowiagzkowe
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zaje¢ i
liczba godzin Punkt
? 15 45 e 6
Przedmioty Programowanie sterownikow PLC
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Zapoznanie ze strukturg polowych sieci przemystowych stosowanych w aplikacjach automatyki
przemystowej. Wyksztatcenie zasad dziatania, projektowania, programowania i obstugi sieci przemystowych
do wymiany danych procesowych typu PROFIBUS DP, MODBUS RTU i CC-Link.

Tresci
programowe

Wyktad:

Warstwowy model zdecentralizowanego uktadu sterowania. Model Master-Slave. Uktady sterowania
rozproszonego serwomechanizmami, napedami PWM, przetwornicami czestotliwo$ci, napedami w trybie
izochronicznym IRT oraz funkcje typu motion control. Obstuga systemdw wbudowanych na przykladzie
rozproszonych falownikéw napedow. Zdecentralizowane ukfady sterowania PID czasu rzeczywistego.
Topologia sieci. Media transmisyjne. Warstwowy model sieci PROFIBUS DP. Protokoty PROFIBUS DP,
RS485, MODBUS RTU i CC-Link. Okablowanie i parametry sieci. Funkcje do komunikacji w sieci
PROFIBUS DP i MODBUS RTU. Ramki danych oraz struktura protokotu. Programowanie cyklicznej i
acyklicznej wymiany danych procesowych w systemie sieciowym z sterownikami PLC. Obstuga czasu
rzeczywistego w sieci PROFIBUS DP. Diagnostyka sieci i urzadzen w PROFIBUS DP. Projektowanie
uktadéw sterowania rozproszonego w oparciu o systemy PLC/PAC HMI oraz urzadzenia peryferyjne, na
przyktadzie wybranych aplikacji przemystowych. Nauczenie podstaw konfigurowania sieci sterownikow PLC
i urzadzen peryferyjnych pomiarowych i wykonawczych.

Pracownia specjalistyczna:

Realizacja zadan problemowych z wykorzystaniem komunikacii sieci polowych PROFIBUS DP, MODBUS
RTU i CC-Link. Programowanie i testowanie blokow funkcyjnych dla PROFIBUS DP i MODBUS RTU.
Testowanie dwukierunkowej wymiana danych procesowych. Obstuga blokdw, funkcii i przerwan
diagnostycznych. Obstuga i testowanie pracy proces procesorow komunikacyjnych. Aktywacja i
dezaktywacja stacji DP Slave w sieci PROFIBUS DP. Aplikacje sterowania dla MODBUS. Synchronizacja i
zamrazanie we/wy grupy stacji DP Slave. Zarzadzanie grupami urzadzen w sieci MODBUS RTU.
Sterowanie w trybie RT/IRT. Programowanie i testowanie przyktadowych aplikacji sterowania z
wykorzystanie sieci PROFIBUS DP, MODBUS RTU.

Metody
dydaktyczne

Whyktad informacyjno-problemowy; Pracownia specjalistyczna;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Pracownia specjalistyczna: ocena sprawozdan, biezacych postepdw w pracy oraz dyskusji nad
sprawozdaniami




Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia sig

Odniesienie do efektow uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
modele zdecentralizowanych ukfadow sterowania w trybie RT i IRT, w | CP1_W06 CP1_W10
EU1 tym ukfady sterowania napedami oraz zasade dziatania protokotow
sieci PROFIBUS DP i MODBUS
EUs funkcje stosowane do komunikaciji i sterowania urzadzeniami w sieci | CP1_W10
PROFIBUS DP i MODBUS
. C . , . CP1_W10
EU3 metody diagnostyki sieci przemystowej i urzadzen peryferyjnych
Umiejetnosci: student potrafi
- konfigurowa¢, uruchamiac i testowa¢ rozproszone uktady sterowania | CP1_U07
wykorzystujace sieci PROFIBUS DP i MODBUS
EUS programowac funkcje do wymiany danych (w trybie czasu CP1_U07
rzeczywistego) w sieci PROFIBUS DP i MODBUS
wykorzystywa¢ metody i prowadzi¢ diagnostyke sieci fowych | CP1-U07
EUS ykorzystywa¢ metody i prowadzi¢ diagnostyke sieci przemystowyc
typu PROFIBUS DP i MODBUS oraz urzadzen peryferyjnych
Kompetencje spoteczne: student jest gotow do
Eu7 krytycznej oceny posiadanej wiedzy w zakresie rozproszonych CP1_K01

uktaddw sterowania

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie

Forma zaje¢, na ktdrej zachodzi weryfikacja

uczenia sie
EU1 Wykifad: egzamin; W
EU2 Wyktad: egzamin; W
EU3 Wyktad: egzamin; W
EUs Pracownia specjaliﬂstyczna: ocena sprawozdah, biezacych postepow w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
EUS Pracownia specjal!§tyczna: ocena sprawpzdah, biezacych postepow w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
EUS Pracownia specjali:styczna: ocena sprawpzdah, biezacych postepow w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
EUT Pracownia specjali§tyczna: ocena sprawozdah, biezacych postepdw w Ps
pracy oraz dyskusji nad sprawozdaniami;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w pracowni specjalistyczne; 45
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 33
Wyliczenie | Przygotowanie do pracowni specjalistyczne; 40
Przygotowanie do zaliczenia pracowni specjalistycznej 12
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 150
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 67 2,7
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 102 41




Literatura
podstawowa

1. Mystkowski A., Sieci przemystowe PROFIBUS DP i PROFINET 10, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Biatostockiej, 2012.

2. Solnik W., Zajda Z., Sieci przemystowe Profibus DP, ProfiNet, AS-i, i EGD - przyktady zastosowan, BTC,
2018.

3. Sacha K., Sieci miejscowe PROFIBUS, Wydawnictwo MIKOM, Warszawa, 2001.

4. Michta E., Modele komunikacyjne sieciowego systemu pomiarowo-sterujacego, Wydawnictwo Politechniki
Zielonogorskiej, Zielona Géra, 2000.

5. Mahalik N. P., Fieldbus Technology: Industrial Networks Standards for Real-Time Distributed Control,
Springer, 2003.

Literatura
uzupetniajaca

1. Manfred Popp, The New Rapid Way to PROFIBUS DP, Siemens, ProfiBus, 1992.

2. Industrial Communication Katalog IK PI, SIEMENS, 2002/2003.

3. EN 50170-2 PROFIBUS, EN 50254-3 PROFIBUS-DP, ICS 61158 i 61784 PROFINET.
4. PN EN 61131-3:2004 Sterowniki Programowalne: Jezyki Programowania.

5. www.profibus.com, www.profibus.org.pl (PNO), www.biblioteka.siemens.academy/materials;
https://support.industry.siemens.com/cs/products?mfn=ps&lc=en-PT, https://www.multiprojekt.pl/ ; Kanat
youtube-#Pro_Tuto - komunikacja PLC i symulacja komunikacji

Jednostka
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Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu forma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specjalnos¢ / , . Profi . -~
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
¢ CP1S05011
) przedmiotu
Nazwa przedmiotu Internet Rzeczy
Rodzaj zaje¢ obowiagzkowe
- W ¢ L P Ps T S Semestr 5
Formy zajec i
liczba godzin Punkty
15 30 ECTS 3
Przedmioty A ; ; i
wprowadzajace Sieci komputerowe i systemy bezprzewodowe, Sensory i systemy pomiarowe

Cele przedmiotu

Zapoznanie ze wspdtczesnymi technologiami wykorzystywanymi w systemach Internetu Rzeczy (loT) oraz
obszarami zastosowan takich systeméw. Nabycie praktycznych umiejetno$ci zwigzanych z tworzeniem
aplikacji Internetu Rzeczy z wykorzystaniem wybranych technologii czujnikowych, transmisyjnych,
serwerowych oraz platform chmurowych.

Tresci
programowe

Wyktad:

Koncepcja Internetu Rzeczy (ang. Internet of Things, loT). Typowe elementy i architektury systeméw
Internetu Rzeczy. Niskoenergetyczne bezprzewodowe technologie transmisyjne lokalnego zasiegu
stosowane w loT np. Bluetooth Low Energy, Zigler, Thread, WM-Bus. Technologie transmisyjne dla
rozlegtych sieci loT np. LTE Cat M1, NB-loT, LoRaWAN, Sigfox. Nowoczesne protokoly warstwy sieciowej
stosowane w systemach loT: IPv6, 6LoWPAN. Wybrane technologie serwerowe stosowane w systemach
Internetu Rzeczy. Wykorzystanie platform chmurowych w systemach Internetu Rzeczy. Charakterystyka
typowych aplikacji systeméw loT (Smart Cites, Smart Metering, budynki inteligentne i inne).

Laboratorium:

Programowa obstuga i przetwarzanie danych z wybranych typéw czujnikéw (w tym sensoréw MEMS).
Konfiguracja i testowanie uktadu loT z lokalng komunikacjg bezprzewodowg (np. w standardzie Bluetooth
Low Energy w trybach ogtoszeniowym oraz potgczeniowym oraz w innych wybranych standardach).
Konfiguracja i badanie uktadu transmisji danych w sieci LoRaWAN. Tworzenie aplikacji serwerowych
korzystajacych z baz danych i realizujgcych wspotprace z urzadzeniami fizycznymi. Tworzenie i testowanie
aplikacji Internetu Rzeczy dla wybranych sprzetowych platform loT. Wykorzystanie chmurowych ustug
akwizyciji i wizualizacji danych z systeméw loT.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne:

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekly uczenia sig Odniesienie do efektow uczenia sie

uczenia sie zdefiniowanych dla kierunku studiow
Wiedza: student zna i rozumie
EUf podstawowe pojecia zwigzane ze struktura i aplikacjami systeméw CP1_W10
Internetu Rzeczy
CP1_W10

Fl19

ogblne zasady dziatania i zakresy zastosowan wybranych standardow




[R7S

transmisyjnych stosowanych w systemach Internetu Rzeczy

systemow loT

EU3 funkcje wybranych technologii serwerowych i chmurowych CP1_W07

wykorzystywanych w systemach Internetu Rzeczy
Umiejetnosci: student potrafi

EUs realizowac aplikacje serwerowe wspotpracujace z bazami danych oraz| CP1_U08
czujnikami urzadzeniami fizycznymi

EUS konfigurowaé i analizowac¢ prace systeméw transmisyjnych CP1_U08
stosowanych w systemach loT

EUS wykorzysta¢ chmurowe ustugi akwizycji i wizualizacji danych CP1_U09

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie

Forma zaje¢, na ktdrej zachodzi weryfikacja

uczenia sie
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
U2 Wyk%gd: jedno kolokwium; Laboratlcl)rlium: ocenalspraWQZi?nc')w W L
wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EU3 Wykfad: jedno kolokwium; W
EUd Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdzianoéw wejsciowych, sprawozdan, L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 10
Wyliczenie  |Przygotowanie do laboratorium 9
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 50 2

1. Guinard D., Trifa V., Internet Rzeczy. Budowa sieci z wykorzystaniem technologii webowych i Raspberry

Pi. Helion, Gliwice 2017.

2. Wytrebowicz J., Radziszewski P., Cabaj K., Inzynieria systeméw Internetu Rzeczy. Zagadnienia

Irealizujqca

Katedra Fotoniki, Elektroniki i Techniki Swietinej

pgg:{:\z‘xva bezpieczenstwa i komunikacji. Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2021.
3. Dokumentacja technologii transmisyjnych wykorzystywanych w systemach loT (dostepna na stronach
internetowych).
4. Dokumentacja wykorzystywanych w laboratorium platform i ustug loT.
. 1. Culic I., Radovici A., Rusu C., Komercyjne i przemystowe aplikacje Internetu Rzeczy na Raspberry Pi.
Literatura 1 prototypowanie rozwigzan loT. APN Promise, Warszawa 2020.
uzupetniajgca
2. Sikorski M., Internet Rzeczy. PWN, Warszawa 2020.
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Zatgcznik nr 1a do Zarzgdzenia nr 16/2022 Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Wydziat Elektryczny
Poziom i
Kierunek studiow Cyfryzacja Przemystu foma | studia stacjonarne pierwszego stopnia
studiow
Specialnosc/ . . Prolfi , -
Sciezka przedmiot wspélny ksztalcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Kod
o CP1S05012
. przedmiotu
Nazwa przedmiotu Jezyk obcy 4
Rodzaj zaje¢ obieralne
- W C L P Ps T S Semestr 5
Formy zaje¢ i
liczba godzin Punkty
30 ECTS 2
Przedmioty
wprowadzajace Jezyk ObCy 3

Cele przedmiotu

Dalsze doskonalenie sprawno$ci jezykowych (stuchanie, czytanie, interakcja, produkcja, pisanie) na
poziomie B2 zgodnie z Europejskim Systemem Opisu Ksztatcenia Jezykowego. Pobudzanie ciekawosci
dotyczacej fundamentalnych dylematéw wspdtczesnej cywilizacji oraz problematyki studiowanego kierunku.
Powtorzenie podstawowej terminologii z zakresu studiowanego kierunku. Zapoznanie i ¢wiczenie formy
streszczenia/abstraktu.

Cwiczenia:
Tematyka zwigzana z zyciem akademickim, aktualnymi problemami zycia spotecznego oraz dylematami

Tresci wspdtczesnej cywilizacji i problematyka studiowanego kierunku. Zagadnienia jezykowe oraz gramatyczne
programowe . . . . . .
wystepujace w omawianych tekstach. Podstawowa terminologia z zakresu studiowanego kierunku (cz. 3).
Forma streszczenia (abstraktu) wybranego rodzaju tekstu (np. pracy licencjackiej).
Metody A . . .
dydaktyczne Cwiczenia przedmiotowe;
Forma zaliczenia Ocena testow srédsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i ustnych
Symbol efektu o Odniesienie do efektow uczenia sie
uczenia sie Zakladane efekty uczenia sig zdefiniowanych dla kierunku studiow
Umiejetnosci: student potrafi
postugiwac sie jezykiem obcym zgodnie z wymaganiami okreslonymi | CP1_U01 CP1_U05
EU4 dla poziomu B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia
Jezykowego
interpretowaé i formutowaé teksty dotyczace réznych zagadnien CP1._U01 CP1_U05
EUS wspdiczesnego $wiata, rowniez te zawierajace podstawowg
terminologie z zakresu studiowanego kierunku; napisa¢ streszczenie
wybranego tekstu (np. pracy licencjackiej)
interpretowac i formutowa¢ wypowiedzi ustne dotyczace roznych CP1_U01 CP1_U05
EU6 zagadnien wspdtczesnego $wiata, rowniez te zawierajace
podstawowg terminologie z zakresu studiowanego kierunku
Kompetencje spoteczne: student jest gotéow do
. brania czynnego udziatu w dyskusji z poszanowaniem réznorodnosci CP1_K02




- wyrazanych opinii, pogladéw, odniesien kulturowych
Sﬁ?zlgi:f;‘:u Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zaje¢, na ktorej zachodzi weryfikacja
EUs Ocena testow srédsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi c
pisemnych i ustnych;
EUS Ocena testow $rddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi c
pisemnych i ustnych;
EU Ocena testow srodsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi c
pisemnych i ustnych;
EUT Ocena testow $rddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi c
pisemnych i ustnych;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w ¢wiczeniach 30
Przygotowanie do ¢wiczen 9
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia ¢wiczen 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 50
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4
Nakfad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 50 2
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