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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu

M#1-N1-IST-EiZwTD-708

Nazwa przedmiotu

Pojazdy autonomiczne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | The autonomous vehicles

Obowigzuje od roku akademickiego

2020/2021

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

INZYNIERIA SRODKOW TRANSPORTU

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw

studia niestacjonarne

Zakres

eksploatacja i zarzadzanie w transporcie drogowym

Jednostka prowadzaca przedmiot

Katedra Pojazdéw Samochodowych i Trans

portu

Koordynator przedmiotu

Dr hab. inz. Ewelina Sendek - Matysiak

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéow

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr semestr 7

Wymagania wstepne

Podstawowa wiedza z zakr
niki, podstawy automatyki

esu mecha-

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 2

Forma . .. wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé

Liczba godzin

w semestrze 18




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
IST1_WO04
Ma wiedze w zakresie zasad konstrukcji, modelowania :gii—wgg
Wiedza wor | symulac;u modeli uktadéw mechatromcznth p_OJazdow IST1L W07
autonomicznych oraz stosowanymi narzedziami wspo- IST1 W10
magajgcymi symulacje obiektéw mechatronicznych. IST1 W11
IST1 W12
) . ., . . IST1 _UO1
Potrafi przygotowac i przedstawic¢ prezentacje ustng i IST1 U02
wspomagang technicznie zapoznajagca z materiatami -
oo L ) . IST1 _UO4
- - inteligentnymi i ich zastosowaniem w konstrukcjach me- -
Umiejetnosci uo1 . ; . ; S IST1_UO08
chatronicznych, jak réwniez z mikrouktadami i ich kon- IST1 U12
strukcjg w mechatronicznych pojazdach autonomicz- -
nveh IST1_U16
yen. IST1 U20
TRESCI PROGRAMOWE
Forma L
C Tresci programowe
zajec
Historia rozwoju pojazdéw autonomicznych.
Napedy i ukfady zasilania pojazdéw autonomicznych.
Czujniki i sensory pojazdéw autonomicznych.
Akumulatory pojazdéw autonomicznych.
wykfad - = z -
Metody integracji danych z systemdw multisensorycznych.
Podstawy metod rozpoznawania otoczenia.
Metody i algorytmy planowania ruchu.
Tendencje rozwojowe i zastosowania pojazdow autonomicznych.
METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE
Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc x)
efektu Egzamin E_gzamln Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
uol X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rm’il Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
. . Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwium koricowe-
wykfad zaliczenie z oceng g0




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
w C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw - h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 20 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 0,8 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 30 h
6. Liczba punktéw EQTS, _ktorq student uzyskuje 12 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 0 h
" | rze praktycznym
Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
8. . 0,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 50 h
10, Punkty ECTS za n.10du't N ) ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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