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A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

automatyka i robotyka

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

prof. dr hab. inz. Zbigniew Koruba

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

kierunkowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

obowiazkowy
(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

Podstawy automatyki, Teoria sterowania
(kody modutéw / nazwy modutdw)

; hie
Egzamin (tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 3
Forma . . wykitad éwiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zaje¢
w semestrze 15 30




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Tematyka modutu

obejmuje podstawowe zagadnienia zwigzane z
autonomiczng, inercjalng, satelitarng, astronawigacyjna, topograficzng i radiolokacyjng

nawigacja

Cel s .
bezzatogowych obiektow latajgcych.
modutu ; ; . . . L
Celem modutu jest zapoznanie studenta z ogoélnymi zasadami nawigacji oraz doboru
autopilotow (uktadéw automatycznego sterowania) do bezzatogowych obiektéw latajgcych.
Forma T .
. odniesienie do | odniesienie do
Symbol Efekty ksztafcenia prowadzenia efektow efektow
efektu zajec kierunkowych obszarowych
(w/é/liplinne) y y
Ma uporzadkowang wiedze na temat ToA WO
W 01 przeznaczenia, wyposazenia, klasyfikacji wyklad KS W02 SOM T2ATWO03
- bezzatogowych obiektow latajgcych (BOL) - = ToOA W04
oraz rodzajéw nawigacji stosowanych w BOL -
Posiada pogtebiong, podbudowang
teoretycznie wiedze na temat nawigac;ji T2A_WO01
W_02 |autonomicznej wielozadaniowego BOL oraz Wék.fﬁ KS l\jvggozsom T2A_WO03
formutowania modelu matematycznego ruchu pro) - - T2A_W04
sterowanego BOL .
Posiada uporzadkowang wiedze na temat ToA WO
W_03 bezzatogowych obiektow Iayajacych. ) wyklad KS_W02_SOM T2A W03
sterowanych z wykorzystaniem nawigacji T2A W04
inercjalnej i satelitarne;. -
. . . - T2A_WO01
Dysponqje _pqg’reblona W|edzq odnosr]|e K_W01 T2A_ W03
W_04 |specyfiki miniaturowych BOL i aparatow wyktad KS_W02_SOM T2A_W04
owadopodobnych. KS_W03_SOM T2A_WO07
InzA_W02
. . T2A_WO01
Posiada uporzadkowang wiedze na temat T2A_W83
W 05 | nawigacji bojowych bezzatogowych obiektow wykiad KS_WO02_SOM | 157 \noa
B latajacych. KS_WO3_SOM | 157 o7
InzA_W02
T2A_U07
Potrafi dokonac¢ analizy dynamiki KS U01 SOM %ﬁ—ggg
u_o1 bezz_a%ogowego obiektu Iataj.acego z projekt KS_U02_SOM T2A_U11
nawigacja wybranego rodzaju InzA_ U0
InzA_U02
Potrafi zaprojektowac¢ autopilota
. . . K_U08 T2A_U19
u_o02 bezz_aiogowego obiektu Iataj_acego z projekt KS_U03_SOM InzA_U08
nawigacjg wybranego rodzaju
K_01 Roz_umle potrzebe uczenia sie przez cate Wyk_%ad K_KO1 T1A_KO1
zycie projekt
Ma swiadomo$¢ waznosci i rozumie aspekty wykiad
K_02 | oraz skutki dziatalnosci w obszarze prlgjekt K_K02 T1A_KO02

bezzatogowych obiektéw latajgcych




Tresci ksztalcenia:

1.

Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu

Odniesienie

Nr Tresci ksztatcenia do efektow

wyktadu ksztatcenia
dla modutu

1 Definicja pojecia nawigacja. Oméwienie podstawowych rodzajow nawigacji W 01
stosowanych w bezzatogowych obiektach latajgcych. -

2 Bezzatogowe obiekty latajgce (BOL) — przeznaczenie, klasyfikacja, cechy W 01
charakterystyczne i wyposazenie. -
Nawigacja autonomiczna podczas wykonywania typowej misji wykonywane;j

3 przez wielozadaniowy BOL. Model matematyczny ruchu BOL wraz z uktadem W_02
automatycznej regulaciji.

4 Wybrane przyktady rozpoznawczych BAL sterowanych z wykorzystaniem W 03
nawigacji inercjalnej i satelitarne;. -

5 Miniaturowe BAL dla celéw wywiadowczych na wspotczesnym polu walki — W 04
specyfika pilota automatycznego. -

6 Opis i analiza wybranych przyktadéw aparatéw owadopodobnych z W 04
trzepoczacymi skrzydtami i elementami sztucznej inteligenciji. -
Nawigacja bojowych bezzatogowych obiektow latajgcych —

7 najnowoczesniejsze rozwigzania zastosowane w systemach naprowadzania. W_05
Roéznice i cechy wspodlne z pociskami manewrujgcymi.

8 Zaliczenie

2. Charakterystyka zadan projektowych
Odniesienie
Nr zaje¢ . . do efektow
projek. Tresci ksztalcenia ksztatcenia
dla modutu

1 Projekt autopilota bezzatogowego obiektu latajgcego z nawigacja inercjalng yv—%zz
Analiza dynamiki hipotetycznego bezzatogowego obiektu latajgcego z

2 nawigacjg inercjalng w dziedzinie czestotliwosci z wykorzystaniem Matlaba- u_o01
Simulinka
Analiza dynamiki hipotetycznego bezzatogowego obiektu latajgcego z

3 nawigacjg inercjalng w przestrzeni stanéw z wykorzystaniem Matlaba- uU_01
Simulinka

. . . . o . u_02

4 Projekt autopilota bezzatogowego obiektu latajgcego z nawigacjg satelitarng W 02
Analiza dynamiki hipotetycznego bezzatogowego obiektu latajgcego z

5 nawigacjg satelitarng w dziedzinie czestotliwosci z wykorzystaniem Matlaba- U_01
Simulinka
Analiza dynamiki hipotetycznego bezzatogowego obiektu latajgcego z

6 nawigacjg satelitarng w przestrzeni stanéw z wykorzystaniem Matlaba- u_o01

Simulinka




Projekt autopilota bojowego bezzatogowego obiektu latajgcego z nawigacja uU_02

proporcjonalng. W_02
Analiza dynamiki hipotetycznego bojowego bezzatogowego obiektu

8 latajgcego z nawigacjag proporcjonalng w dziedzinie czestotliwosci z u_01
wykorzystaniem Matlaba-Simulinka
Analiza dynamiki hipotetycznego bezzatogowego obiektu latajgcego z

9 nawigacjg proporcjonalng w przestrzeni stanéw z wykorzystaniem Matlaba- uU_o01
Simulinka

10 Projekt autopilota bojowego bezzatogowego obiektu latajacego z nawigacja uU_02
giroskopowa. W_02
Analiza dynamiki hipotetycznego bojowego bezzatogowego obiektu

11 latajgcego z nawigacja giroskopowg w dziedzinie czestotliwosci z U_o01
wykorzystaniem Matlaba-Simulinka
Analiza dynamiki hipotetycznego bezzatogowego obiektu latajgcego z

12 nawigacjg giroskopowa w przestrzeni standéw z wykorzystaniem Matlaba- uU_o01
Simulinka
Projekt torow lotu hipotetycznego bezzatogowego obiektu latajgcego z U 01

13 nawigacjg autonomiczng (programows) z wykorzystaniem Matlaba- W 02
Simulinka. -
Analiza przecigzen dziatajacych na hipotetyczny bezzatogowy obiekt latajgcy

14 o . . o= U_01
Z nawigacjg autonomiczng z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka -

15 Zaliczenie

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia

Symbol

efektu

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
(sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

w_01

kolokwium koncowe z wyktadu

W_02

kolokwium koncowe z wykfadu, zaliczenie projektu na podstawie wykonywanych zadanh

w_03

kolokwium koncowe z wyktadu

W_o04

kolokwium koncowe z wyktadu

W_05

kolokwium koncowe z wyktadu

u_o1

zaliczenie projektu na podstawie wykonywanych zadan

u_02

zaliczenie projektu na podstawie wykonywanych zadan

K_01

Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ dydaktycznych, dyskusja podczas céwiczen
projektowych

K_02

Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ dydaktycznych, dyskusja podczas céwiczen
projektowych




D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
. L obciazenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 15 godzin
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 5 godzin
5 | Udziat w zajeciach projektowych 30 godzin
6 | Konsultacje projektowe 5 godzin
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela .
akademickiego 55 godzin
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udzialu nauczyciela akademickiego 2,0 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 5 godzin
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriéw
15 | Wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii 20 godzin
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 30 godzin
21 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1,0 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta | 85 godzin
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 3 ECTS
24 | Nakiad pracy zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 55 qodzin
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi 9
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 2 ECTS
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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