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KARTA MODULU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

Nazwa modutu

Giroskopowe uktady mechatroniczne

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Gyroscopic mechatronic systems

Obowigzuje od roku akademickiego

2013/2014

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Poziom ksztatcenia Il stopien
(I stopien / Il stopien)
Profil studiéw ogodlnoakademicki
(ogdino akademicki / praktyczny)
Forma i tryb prowadzenia studiow stacjonarne

(stacjonarne / niestacjonarne)

Specjalnosc

Sterowanie obiektami mobilnymi

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Technik Komputerowych i Uzbrojenia

Koordynator modutu

dr inz. 1zabela Krzysztofik

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$é do grupy/bloku
przedmiotéw

kierunkowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

obowigzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

semestr drugi

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy
(semestr zimowy / letni)

Wymagania wstepne

Mechanika ogélna, Podstawy mechatroniki,

Teoria sterowania
(kody modutéw / nazwy modutéw)

; tak
Egzamln (tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 5
Forma - . . .
prowadzenia zajeé wykitad cwiczenia laboratorium projekt Inne
w semestrze 15 15 30




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

w obiektach ruchomych.

Tematyka modutu obejmuje zagadnienia zwigzane uktadami giroskopowymi stosowanymi

Cel . . . . . I
modutu Celem nauczania przedmiotu jest zapoznanie studenta z budowg, zasadg dziatania i
przeznaczeniem uktadéw giroskopowych a takze dynamika, sterowaniem i stabilnoscig
takich uktadow.
Forma T L
. odniesienie do | odniesienie do
Sg;;"klzﬁ' Efekty ksztalcenia p’°";’:;f,:e"'a efektow efektow
(w/élplinne) kierunkowych | obszarowych
Ma uporzadkowang wiedze na temat klasyfikacji i T2A_WO03,
W_01 | rozwoju giroskopdw oraz budowy, zasady dziatania wykfad KS_WO01_SOM | T2A_WO04,
i przeznaczenia uktaddw giroskopowych T2A_W05
Dysponuje uporzadkowang wiedzg dotyczacg T2A_WO1,
W_02 | formutowania rownan ruchu kulistego ciata wyktad KS_W02_SOM | T2A_WO03,
sztywnego. T2A_W04
Posiada pogtebiona, podbudowang teoretycznie
wiedze nz tger$1at w?pfowadzania rgwnah gynamiki  Wykiad T2A_Wot,
W_03 . . . éwiczenia | KS_W02_SOM | T2A_Wo03,
sterowanego giroskopu na poktadzie obiektu roiekt T2A W04
ruchomego. pro)
Ma pogtebiona, podbudowang teoretycznie wiedze
na temat stabilnosci uktadu giroskopowego oraz wykfad K_Wo02, TaA Wot,
W_04 . AR . : T2A_WO03,
sposobow i regulatorow uzywanych do sterowania projekt KS_W02_SOM | 152" \woa
giroskopem.
Potrafi dokona¢ transformacji uktadow ewiczenia %ﬁ-ﬂgg’
U_01 |wspotrzednych uzywanych do opisu ruchu roickt KS_U01_SOM InzA_UO1.
giroskopu oraz wyprowadzic¢ réwnania jego ruchu Proj |nzA__U02'
] ) o ) T2A_U08,
U_02 Potrafi prgeangllzowac dziatanie podstawowych projekt KS_U02_SOM | T2A_U09,
regulatorédw uzywanych w sterowaniu giroskopem InzA_U01,
InzA_U02
Potrafi metodami matematycznymi przeanalizowac %ﬁ-ﬂgg’
U_03 | ruch giroskopu pod wptywem oddziatywan éwiczenia | KS-U02_.SOM | | =\~ j01
zewnetrznych InzA_U02
] . ] o T2A_U08,
U 04 Potrafi cyfrowo dokonac analizy dynamiki i projekt Ks_Uo2_som | T2A_U0s,
sterowania uktadem giroskopowym InzA_U01,
InzA_U02
Potrafi zaprojektowac regulator dla sterowanego ToA Uto
U_05 | giroskopu pos’rggumc sie odpowiednim projekt KS_U03_SOM InzA. U08
oprogramowaniem komputerowym
wyktad
K_01 | Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie ¢wiczenia K_KO01 T2A_KO1
projekt
Ma swiadomo$¢ waznosci i rozumie aspekty oraz
S - : wyktad
K_02 | skutki dziatalnosci w obszarze giroskopowych L . K_K02 T2A_KO02
. : ¢wiczenia
uktadéw mechatronicznych




Tresci ksztalcenia:

1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu

Analiza giroskopu o dwdch stopniach swobody jako czujnika przemieszczen

Odniesienie

Nr Tresci ksztatcenia do efektow

wyktadu ksztatcenia
dla modutu
Wprowadzenie do przedmiotu. W 01,

1 Rys historyczny teorii giroskopu. Klasyfikacja giroskopow. Etapy rozwoju K_01,
giroskopu. K_02

) Laserowe i Swiattowodowe uktady giroskopowe Y<V_811
Zasada dziatania, przeznaczenie, opis matematyczny, przyktady zastosowan. K__021
Réwnania ruchu kulistego ciata sztywnego. W_02,

3 Kinematyka ruchu ciata sztywnego. Réwnania Eulera ciata sztywnego w ruchu K_01,
kulistym. Efekt giroskopowy. K_02
Réwnania ruchu sterowanego giroskopu na poktadzie obiektu
ruchomego. W_03,

4 ) ) ) K_01,
Wyprowadzenie rownan ruchu metodg Lagrange’a Il rodzaju. Wptyw tarcia w K 02
tozyskach zawieszenia na ruch giroskopu. -
Sposoby sterowanie giroskopem
Programowe sterowanie ruchem osi giroskopu w uktadzie otwartym. W_04,

S Sterowanie giroskopem przy uwzglednieniu ruchu wirowego Ziemi. K_01,
Sterowanie ruchem osi giroskopu w uktadzie zamknietym. Sterowanie K_02
adaptacyjne.

6 Stabilno$é uktadu giroskopowego. V}é’_gf
Kryteria stabilnosci. Stabilnos¢ uktadu liniowego i nieliniowego. K_02’
Sterowanie giroskopem w uktadach samonaprowadzania obiektéw
latajacych W_04,

7 ) . K_01,
Model matematyczny procesu samonaprowadzania. Sterowanie K 02
giroskopowym uktadem skanujgcym. -

8. Egzamin.

2. Tresci ksztatcenia w zakresie éwiczen
Odniesienie
Nr zaje¢ - . do efektow
éwicz. Tresci ksztalcenia ksztatcenia
dla modutu
Transformacje uktadéw wspétrzednych okreslajgcych potozenie giroskopu w W_03,

1 przestrzeni. Wyznaczenie macierzy przeksztatcen za pomoca kosinuséw u_o1,
kierunkowych. Wyprowadzenie rownan ruchu giroskopu na poktadzie obiektu K_01,
ruchomego. K_02

. . , : . - - u_o03,

2 Analiza giroskopu o dwéch stopniach swobody jako czujnika predkosci K 01
katowych. K__ 02

3 uU_o03,




katowych. K_02
Anali . : : . e uU_o03,
4 naliza giroskopu o trzech stopniach swobody jako czujnika predkosci i K 01
przyspieszen katowych. e
K_02
uU_o03,
5 Analiza ruchu giroskopu pod dziataniem chwilowych momentéw impulsow sit. K_01,
K_02
. : S . U_03,
6 Analiza ruchu giroskopu pod wptywem statych i zmieniajgcych sie K 01
harmonicznie momentéw zewnetrznych. K_021
u_o03,
7 Analiza ruchu giroskopu pod wptywem ruchu wirowego Ziemi. K_01,
K_02
8. Kolokwium zaliczeniowe.
3. Charakterystyka zadan projektowych
Odniesiepie
pro'j:lerktu Charakterystyka zadania I?gz:;f:;z‘i’;
dla modutu
W_03,
1 Wyprowadzi¢ réwnania dynamiki giroskopu na pokfadzie obiektu ruchomego. uU_o01,
K_01
W o . L . : W_03,
5 yprowadzi¢ réwnania dynamiki giroskopu astatycznego na nieruchomej U 01
podstawie. _01,
K_01
3 Dokona¢ analizy dynamiki giroskopu liniowego z wykorzystaniem Matlaba- U_04,
Simulinka. K_01
4 Dokona¢ analizy dynamiki giroskopu nieliniowego z wykorzystaniem Matlaba- U_04,
Simulinka. K_01
5 Dokona¢ analizy sterowania ruchem osi giroskopu w ukfadzie otwartym U_04,
(zagadnienie odwrotne) z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. K_01
Dokona¢ analizy sterowania ruchem osi giroskopu statymi momentami U_04,
6 i i imull K_01
programowymi z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. —
7 Dokona¢ analizy sterowania giroskopem przy uwzglednieniu ruchu wirowego U_04,
Ziemi z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. K_01
8 Zaprojektowac regulator dla ukfadu giroskopowego sterowanego w uktadzie U_05,
zamknietym z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. K_01
u_o02,
9 Dokona¢ analizy sterowania giroskopem umieszczonym na ruchomej U_04,
podstawie z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. U_05,
K_01
u_02,
Dokona¢ analizy sterowania giroskopem w procesie $ledzenia celu U_04,
ruchomego z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. K_01,




u_o02,
Dokona¢ analizy sterowania giroskopem w uktadzie samonaprowadzania U_04,
obiektu latajgcego z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. K_01,
u_o02,
12 Dokona¢ analizy sterowania giroskopem w ukfadzie skanowania przestrzeni z U_04,
poktadu obiektu latajacego z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. lé_%ﬁ

13. Zaliczenie zaje¢ na podstawie wykonanych zadan projektowych.

4. Charakterystyka zadan w ramach innych typéw zaje¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetno$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

W_01 | Egzamin w formie opisowe;j

W_02 | Egzamin w formie opisowej

Egzamin w formie opisowej, kolokwium zaliczeniowe z ¢wiczen, ocena wykonanego zadania

wW_03 .
projektowego

W_04 | Egzamin w formie opisowej, ocena wykonanego zadania projektowego

W_05 | Egzamin w formie opisowej, ocena wykonanego zadania projektowego

Egzamin w formie opisowej, kolokwium zaliczeniowe z ¢wiczen, ocena wykonanego zadania

1 .
v-o projektowego

U_02 | Ocena wykonanego zadania projektowego

U_03 | Egzamin w formie opisowej, kolokwium zaliczeniowe z ¢wiczen

U_04 | Ocena wykonanego zadania projektowego

U_05 | Egzamin w formie opisowej, ocena wykonanego zadania projektowego

Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ dydaktycznych, dyskusja podczas ¢wiczen

Ko audytoryjnych i projektowych

Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ dydaktycznych, dyskusja podczas ¢wiczen

K02 audytoryjnych i projektowych




D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. L obciazenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 15 godzin
2 | Udziat w éwiczeniach 15 godzin
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 3 godziny
5 | Udziat w zajeciach projektowych 30 godzin
6 | Konsultacje projektowe 6 godzin
7 | Udziat w egzaminie 1 godzina
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 70 godzin
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udzialu nauczyciela akademickiego 2,8 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 12 godzin
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen 8 godzin
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 10 godzin
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriéw
15 | Wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii 15 godzin
18 | Przygotowanie do egzaminu 10 godzin
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 55 (?L?ng)zm
21 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 2,2 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie praca studenta | 125 godzin
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 5 ECTS
24 | Nakiad pracy zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym :
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi 84 godzmy
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 3,4 ECTS
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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