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OPTYMALIZACJA | WSPOMAGANIE DECYZJI, PG_00056863

Kierunek studiow

Automatyka, robotyka i systemy sterowania

Data rozpoczecia studiéw  |pazdziermik 2025 r. Rok akademicki realizacji 2026/2027
przedmiotu

Poziom ksztatcenia I stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni

Rok studiow 2 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 4 Liczba punktow ECTS 5.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Automatyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr hab. Anna Witkowska

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zajec Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 24.0 6.0 0.0 0.0 60
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Dodatkowe informacje:
Wyktad, ¢éwiczenia, laboratorium - zajecia prowadzone w formie stacjonarnej
Cwiczenia- zajecia tablicowe, realizacja zadan, metody aktywizujgce
Wyktad - prezentacja, dyskusja
Laboratoria komputerowe - praktyczna i samodzielna realizacja zadan przez studentéw
Aktywnos¢ studenta Aktywno$¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |60 8.0 57.0 125
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawami teorii optymalizacji i wspomagania decyzji oraz
przygotowanie do samodzielnego rozwigzywania podstawowych probleméw z zakresu optymalizaciji.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_KO05] potrafi mysle¢ i dziata¢
w sposoéb przedsiebiorczy

Na podstawie analizy problemu
optymalizaciji potrafi
sklasyfikowa¢ a nastepnie
sformutowac¢ zadanie
optymalizaciji, okresli¢ funkcje
celu, zmienne decyzyjne i
ograniczenia. Dokonuje oceny i
wiadciwej interpretaciji
otrzymanego rozwigzania zadania
optymalizaciji.

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujacych w praktyce

[K6_UO05] potrafi wykorzystaé
metody analityczne, symulacyjne
do rozwigzywania zadan z
zakresu automatyki i robotyki oraz
postugiwacé sie roznymi technikami
do realizacji zadan inzynierskich
dotyczacych urzadzen, uktadow i
systemow automatyki i robotyki

Potrafi dokona¢ wyboru i
zastosowac¢ odpowiednig metode i
algorytm do rozwigzania zadania
optymalizacji dla
zaawansowanych problemoéw w
praktyce inzynierskiej (np.
dokonac¢ doboru parametréw
regulatora, dokona¢ alokac;ji sit do
nadmiarowego zestawu urzadzen
wykonawczych, okresli¢ wielkosci
produkcji maksymalizujgcej zysk,
minimalizujgcej straty, rozwigzac

problem transportowy i przydziatu).

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO01] ma podstawowg wiedze
z zakresu matematyki obejmujgcg
algebre, geometrig, analize
matematyczna, probabilistyke,
metody numeryczne - niezbedng
do opisu i analizy uktadéw
automatyki i robotyki

Zna i ma podstawowg wiedze o
algorytmach analitycznych i
numerycznych rozwigzywania
podstawowych zadan
optymalizaciji liniowej i nieliniowe;j.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

Tresci przedmiotu

1. Sformutowanie zadania optymalizacji. Etapy rozwigzywania zadan optymalizacji. Klasyfikacja zadan

optymalizaciji.

2. Podziat podstawowy zadan optymalizacji. Optymalizacja wypukifa vs. niewypukta. Rodzaje ograniczen w

zadaniu optymalizacji.

3. Sformutowanie zadania programowania liniowego w postaci ogélnej, w postaci wektorowej. Etapy
rozwigzywania ZPL metodg geometryczna.
4. Przyktady zadan programowania liniowego. Sformutowanie matematycznego modelu zadania

optymalizacji (wybor asortymentu produkgji, przydziat maszyn, mieszanie surowcow, zadanie transportowe),

algorytmy dedykowane.

5. Sformutowanie zadania optymalizacji nieliniowej (kwadratowej). Metoda najmniejszych kwadratéw.

6. Warunki konieczne optymalizaciji funkcji celu bez ograniczen (co to jest hesjan?).

7. Warunki konieczne optymalizacji funkcji celu z ograniczeniami rownosciowymi.

9. Metoda mnoznikéw Lagrange'a dla zadan z ograniczeniami rownosciowymi. Zwigzek metody mnoznikéw
Lagrangea z warunkami koniecznymi optymalizacji funkcji celu przy ograniczeniach réwnosciowych.

8. Warunki konieczne optymalizaciji funkcji celu z ograniczeniami nieréwnosciowymi.

9. Warunki Kuhna -Tuckera dla zadan z ograniczeniami nieréownosciowymi. Zwigzek metody mnoznikéw
Lagrangea z warunkami koniecznymi optymalizacji funkcji celu przy ograniczeniach nieréwnosciowych.

10. Metody numeryczne optymalizacji w kierunku dla zadan bez ograniczen charakterystyka ogélna i
klasyfikacja ogdlna. Metody bezgradientowe optymalizacji w kierunku. Metody gradientowe optymalizacji w

kierunku.

11. Sformutowanie zadania optymalizacji wielokryterialnej. Rozwigzanie sprawne vs. rozwigzanie
kompromisowe. Metody uzyskania rozwigzan kompromisowych dla zadania WPL (wielokryterialnego
programowania liniowego).Front Pareto, rozwigzania zdominowane, niezdominowane, stozek Pareto.

12. Wielocelowe i wieloatrybutowe wspomaganie decyzji

réznice, metody.

13. Definicja funkcjonatu. Czym roézni sie od funkcji celu? Sformutuj zadanie optymalizaciji statycznej i
dynamicznej réznice, stosowane metody. Zasada optymalnosci Bellmana.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Umiejetno$¢ matematycznego opisu zjawisk fizycznych i proceséw technicznych.
Wiedza podstawowa z zakresu przedmiotu Matematyka oraz Metody Numeryczne na studiach wyzszych.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

wyktad 50.0% 40.0%
éwiczenia 50.0% 40.0%
laboratorium 50.0% 20.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

*  Amborski, Podstawy metod optymalizacji, Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, 2001
*  Arabas G.: Wyklad z algorytmow ewolucyjnych, PWN, Warszawa

2008.

*  Optymalizacja. Wybrane metody z przyktadami zastosowan.
Kusiak Jan , Danielewska-Tutecka Anna , Oprocha Piotr .

Wydawnictwo Naukowe PWN 2009.
* Marianna Jacyna. Wspomaganie decyzji w praktyce inzynierskiej.

PWN. Warszawa 2022.

Uzupetniajaca lista lektur

*  Rothlauf F. (2011) Optimization Methods. In: Design of Modern
Heuristics. Natural Computing Series. Springer, Berlin, Heidelberg.
https://doi.org/10.1007/978-3-540-72962-4_3
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Przyktadowe zagadnienia/ Przyktad1. Dana jest sie¢ elektryczna. W weztach sieci znajdujg sie odbiorniki pobierajace prady I
przyk’fadowe pytania/ zaznaczone na rysunku. Ktérymi odcinkami sieci nalezy potgczy¢ odbiornik kocowy Ok z punktu zasilania

g . Z aby spadek napiecia miedzy Z i Ok byt minimalny.
realizowane zadania ysp pie edzy y y

Przykiad2. Zaktad wytwarza dwa wyroby: W1 i W2 z trzech srodkéw: S1, S2 i S3. Na wytworzenie wyrobu
W1 zuzywa 2 jednostki srodka S1, 1 jednostke srodka S2 i 4 jednostki srodka S3. Na wytworzenie wyrobu
W2 zuzywa odpowiednio: 2 jednostki srodka S1 i 2 jednostki $rodka S2. Limit dzienny $rodkéw wynosi: 14
jednostek $rodka S1, 8 S2i 16 S3. Ceny wyrobdw wynoszg: 2 zt za W1 i 3 zt za W2. Metodg graficzng
okresli¢ plan produkcji maksymalizujgcy zysk ze sprzedazy.

Przyktad 3.

Zastosowanie algorytmoéw optymalizaciji numerycznej do doboru parametréw regulatora PID na przykiadzie
optymalizacji uktadu sterowania kursem statku z modelem Nomoto | rzedu.

Praktyki zawodowe Nie dotyczy
w ramach przedmiotu

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.

Data wygenerowania: 16.09.2025 19:47 Strona 3z3



