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Guidance systems of flying objects
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A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia

| stopien
(I stopien / Il stopien)

Profil studiow

ogoblnoakademicki
(ogdlno akademicki | praktyczny)

Forma i tryb prowadzenia studiow

stacjonarne
(stacjonarne / niestacjonarne)

Specjalnos¢

Sterowanie obiektami mobilnymi

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Technik Komputerowych i Uzbrojenia

Koordynator modutu

prof. dr hab. inz. Zbigniew Koruba

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

specjalnosciowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

obowigzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

semestr siédmy

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy
(semestr zimowy / letni)

Matematyka, Mechanika ogélna, Podstawy

Wymagania wstepne automatyki_
(kody modutéw / nazwy modutéw)
Egzamin Nie _
(tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 2
Forma . L. wykiad ¢wiczenia laboratorium projekt Inne
prowadzenia zajeé¢
w semestrze 15 15




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Tematyka modutu obejmuje zagadnienia zwigzane z systemami samonaprowadzania,

naprowadzania zdalnego (komendami) i programowego (autonomicznego) obiektow
Cel latajgcych.
modutu| Celem modutu jest przedstawienie i zapoznanie studenta z ogoélnymi metodami
naprowadzania obiektéw latajgcych (samonaprowadzania, kierowania komendami | i Il
rodzaju oraz sterowania programowego) takich jak: pociskow rakietowych, bomb
kierowanych i bezzatogowych aparatow latajgcych.
Symbol . proiloar(;nzznia odniesier’ﬂe do odniesier;ie do
efektu Efekty ksztalcenia zajoé ’ efettow . befektow A
(w/é/l/p/inne) lerunkowyc obszarowyc
T1A W01
Dysponuje po_dstaV\_/owa’ W|e_dza na temat Wykiad K_WoL T1A W02
W_01 |wyprowadzania zwigzkéw kinematycznych Proiekt KS wo2 som | TIA_W04
potozenie obiektu latajgcego wzgledem celu ) - T1A W07
InzA_W02
T1A WO1
Posiada podstawowg wiedze na temat T1A W02
o X - Wyktad K_wo1
W_02 |wyprowadzania rownan dynamicznych ruchu . T1A_WO04
. K , . Projekt KS_W02_SOM
obiektu latajgcego metodg Lagrange’a Il rodzaju T1A W07
InzZA_ W02
Ma podstawowg wiedze na temat algorytmow Wvkiad K W20 T1A W02
W_03 | samonaprowadzania i zdalnego naprowadzania ¥x = T1A W04
o . . . Projekt KS_W02_SOM
pociskow rakietowych i ich analizy T1A W05
T1A W01
Posiada podstawowg wiedze na temat uktadow Wktad K WOL T1A_ W02
W_04 ws-pé’rrzednych stosowanych do opisu ruchu Pr)(;jekt KS_W02_SOM T1A W04
obiektu latajgcego T1A_WO07
InzZA_WO02
Potrafi dokona¢ transformacji uktadow T1A_U02
U ot Strzednych uz h do opisu ruchu obiektu | Projekt K_U02 T1A_U08
_ }Nsp_o rzednych uzywanych do opisu ruchu obiektu roje KS_U02_SOM | T1A_U09
atajacego InzA_U02
Potrafi metodami matematycznymi przeanalizowac T1A UG8
u_02 . . . Wykiad KS_U02_sOoM | T1A UO09
proces naprowadzania obiektu latajgcego na cel
InzA_U02
T1A_UOS
U 03 Potrafi cyfrowo dokonac¢ analizy procesu Wyktad K_U08 T1A UO09
- naprowadzania pocisku rakietowego na cel Projekt KS_U02_SOM | |nzA_UO1
InzA_UO02
Potrafi wyprowadzi¢ réwnania ruchu linii T1A_U08
U_04 obserwag'Fi)ceIu i rGwnania ruchu obiektu Wyktad K_U08 T1A_U09
- e é Projekt KS_U02_SOM | InzA_U01
19ceg InzA_U02
Rozumie potrzebe doksztatcania sie i podnoszenia Wvkiad
K_01 |swoich kompetencji zawodowych w zakresie Y K_Ko01 T1A_KO1
) ) 2 . Projekt
systemow naprowadzania obiektow latajgcych
Ma swiadomos¢ waznosci i rozumie aspekty oraz
K_02 | skutki dziatalnosci w obszarze systemow Wyl_dad K_K02 T1A_KO2
) Projekt InzA_KO1
naprowadzania
Tresci ksztalcenia:
1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu
[ Nr ] Tresci ksztalcenia | Odniesienie




wyktadu do efektow
ksztatcenia
dla modutu

Kinematyka ruchu obiektu latajgcego i celu W oL

1 Sposoéb wyprowadzania rownan kinematycznych wzajemnego ruchu obiektu U o4
latajgcego i celu. -
Dynamika ruchu postepowego i kulistego obiektu latajacego W 02

2 Pr_zyje,te zaipzenia i wyboér uk{adc’)\{v wspotrzednych ruchu postepowego W:O4
obiektu latajgcego. Wyprowadzenie rownan ruchu postepowego i kulistego U 04
obiektu latajgcego. -
Systemy samonaprowadzania W 03

3 Samonaprowadzanie aktywne, pétaktywne i pasywne. Zasada dziatania U 02
samonaprowadzajgcego obiektu latajgcego. -
Systemy samonaprowadzania wedlug krzywej pogoni.

4 Algorytm krzywej pogoni i krzywej pogoni z katem wyprzedzenia i bez kata W_03
wyprzedzenia. Samonaprowadzanie bezposrednie. Cechy charakterystyczne U_02
lotu pocisku rakietowego przy samonaprowadzaniu wedtug krzywej pogoni.

Systemy samonaprowadzania wedtug proporcjonalnej nawigaciji i
réwnolegtego zblizania
. . . .. . . W—O3

S Algorytmy proporcjonalnej nawigacji i rownolegtego zblizania. Cechy U 02
charakterystyczne lotu pocisku rakietowego przy samonaprowadzaniu wedtug -
proporcjonalnej nawigacji i rownolegtego zblizania.

Systemy zdalnego naprowadzania komendami W 03

6 Systemy zdalnego naprowadzania komendami | rodzaju — zalety i wady. U 03
Systemy zdalnego naprowadzania komendami Il rodzaju — zalety i wady. -
Naprowadzanie autonomiczne i zdalne bezzatogowych aparatéw

; latajgcych (BAL) w_01
Elementy budowy i cechy charakterystyczne BAL. Sposoby funkcjonowania W_03
BAL. Specyfika nawigaciji i sterowania wielozadaniowego BAL.

8 Zaliczenie przedmiotu

2. Charakterystyka zadan projektowych
Odniesienie
Nr . do efektow
projektu Charakterystyka zadania ksztalcenia
dla modutu
W 01

1 Dokonaé¢ analizy kinematyki ruchu wzajemnego hipotetycznego obiektu W 04
latajgcego i manewrujacego celu powietrznego U _0 4

2 Dokonaé¢ analizy uproszczonej dynamiki hipotetycznego obiektu latajgcego W_02
klasy powietrze-powietrze U_01
Zaprojektowac tory lotu przeciwlotniczego pocisku rakietowego (typu ziemia- W_03

3 powietrze ) naprowadzanego zdalnie na cel za pomocg komend I-go i lI-go U_03
rodzaju z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka U 04




Zaprojektowac tory lotu przeciwlotniczego pocisku rakietowego (typu ziemia- W_03
4 powietrze) naprowadzanego metodg proporcjonalnej nawigacji z U_03
wykorzystaniem Matlaba-Simulinka U 04
Zaprojektowac tory lotu przeciwlotniczego pocisku rakietowego (typu ziemia- W_03
5 powietrze) naprowadzanego metodag réwnolegtego zblizania z U_03
wykorzystaniem Matlaba-Simulinka U 04
Zaprojektowac¢ kinematyke ruchu wzajemnego bezzatogowego aparatu W_01
6 latajgcego i celu naziemnego zaréwno nieruchomego, jak i ruchomego z W_03
wykorzystaniem Matlaba-Simulinka U 04
Zaprojektowac tory lotu bezzatogowego aparatu latajgcego przeznaczonego | \W 02
7 do obserwacji terenu i $ledzenia wykrytego na nim celu naziemnego zarobwno U _04
nieruchomego, jak i ruchomego z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka -
8 Zaliczenie przedmiotu

3. Charakterystyka zadan w ramach innych typéw zaje¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)
W_01 | Sprawdzian pisemny z wyktadu, projekt na zaliczeniowe
W_02 | Sprawdzian pisemny z wyktadu, projekt na zaliczenie
W_03 | Sprawdzian pisemny z wyktadu, projekt na zaliczenie
W_04 | Sprawdzian pisemny z wyktadu, projekt na zaliczenie
U_01 |Projekt na zaliczenie
U_02 | Sprawdzian pisemny z wyktadu
U_03 | Sprawdzian pisemny z wykfadu, projekt na zaliczenie
U_04 | Sprawdzian pisemny z wyktadu, projekt na zaliczenie
K_01 | Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢
K_02 | Obserwacja postawy studenta podczas zajec




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
. o obciazenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wykfadach 15 godzin
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze)
5 | Udziat w zajeciach projektowych 15 godzin
6 | Konsultacje projektowe 3 godziny
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela .
akademickiego 33 godziny
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 1,3 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 5 godzin
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow
15 | Wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | wWykonanie projektu lub dokumentagcji 15 godzin
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 20 godzin
21 | Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 0,7 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta | 53 godziny
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 2 ECTS
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 33 godzin
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi g y
25 | Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach zajeé o
charakterze praktycznym 1,3 ECTS
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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