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Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéow

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowiazkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢ polski
Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr semestr 1
: mechanika ogoélna, podstawy
Wymagania wstepne automatyki
Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktéw ECTS 3
Forma . . wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zaje¢
Liczba godzin
w semestrze 18 9 9




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma szczegdtowg wiedze na temat broni precyzyjnego .
. ST - ; MiBM2_W02
W01 | razenia; amunicji inteligentnej i bezzatogowych aparatow . -
. X : MiBM2_W06
latajgcych (dronéw) oraz ich cech charakterystycznych. -
Wiedza Wyjasnia zasade dziatania subamunicji i wybranych
rodzajbw broni precyzyjnego razenia, w tym .
W02 |bezzatogowych aparatéw latajgcych (dronéw). Zna m:gmg—wgg

zespoty napedowe, gtowice: bojowe, kumulacyjne, EFP,
sterujgce i naprowadzajgce pociskow rakietowych

Umiejetnosci

Potrafi opracowaé model fizyczny, matematyczny
uo1 i symulacyjny ruchu oraz dobra¢ regulator PID autopilota MiBM2_U02
bezzatogowego aparatu latajgcego.

Potrafi zaprojektowaé trajektorie lotu i regulatory
U02 |autopilota bezzatogowego aparatu latajgcego $ledzacego MiBM2_U02
zaréwno nieruchomy, jak i ruchomy cel naziemny.

Kompetencje
spoteczne

Rozumie potrzebe doksztatlcania sie i podnoszenia
K01 swoich  kompetencji zawodowych ~w  zakresie MiBM2_KO02
projektowania i badan zwigzanych z technikg uzbrojenia.

K02 Potrafi pracowaé w zespole. MiBM2_Ko04

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec*

Tresci programowe

wyktad

Wprowadzenie — definicja i klasyfikacja broni precyzyjnego razenia; amunicja
inteligentna; cechy charakterystyczne broni inteligentnej. Rodzaje, budowa, nawigacja
i naprowadzanie bezzatogowych aparatéw latajgcych (dronéw). Rodzaje, przyktady
i zasada  dziatania  subamunicji. Klasyfikacja i elementy budowy
samonaprowadzajgcych pociskow rakietowych. Zespoty napedowe, gtowice: bojowe,
kumulacyjne, EFP, sterujgce i naprowadzajgce pociskéw rakietowych.

éwiczenia

Opracowanie modelu fizycznego, matematycznego i symulacyjnego ruchu
bezzatogowego aparatu latajgcego. Wyprowadzenie réwnan kinematycznych ruchu
BAL podczas obserwacji i $ledzenia ruchomego celu naziemnego. Wyprowadzenie
réwnan ruchu linii obserwacji celu naziemnego z pokfadu BAL. Wyprowadzenie réwnan
ruchu postepowego i kulistego BAL. Dobér parametrow regulatora typu PID w
autopilocie BAL. Opracowanie modelu matematycznego sterowanego BAL.
Opracowanie programu symulacyjnego lotu BAL podczas obserwacji i Sledzenia
ruchomego celu.

projekt

Analiza kinematyki, dynamiki i przecigzeh dziatajgcych na BAL z wykorzystaniem
Matlaba-Simulinka. Projekt toréw kinematycznych (programowych) ruchu BAL
podczas obserwacji i sledzenia obiektu naziemnego z wykorzystaniem Matlaba-
Simulinka. Projekt regulatorow do autopilata BAL (parametréw PID i LQR)
realizujgcego ruch zadany z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. Symulacja lotu BAL
podczas poszukiwania i $ledzenia ruchomego celu naziemnego z wykorzystaniem
Matlaba-Simulinka.




*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
wWo01 X
W02 X
uo1 X
uo2 X
KO1 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.mlf Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyktad Zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 pkt. na 100 mozliwych.
- . . . Uzyskanie 50 pkt. na 100 mozliwych 2z kolokwium
¢cwiczenia Zaliczenie z oceng ? :
zaliczeniowego.
projekt Zaliczenie z oceng Uzyskanie pozytywnej oceny z zadan projektowych.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
. . i Jedno
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta stka
W C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw 18 9 9 h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. . 42 h
akademickiego
Liczba punktéow ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela 1,7 ECTS
akademickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 33 h
6. Liczba punktow E(.:TS, .ktorq student uzyskuje 13 ECTS
w ramach samodzielnej pracy '
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o 38 h
* | charakterze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
8. a0k 1,9 ECTS
w ramach zajeé o charakterze praktycznym '
9. | Sumaryczne obciazenie praca studenta 75 h
10. Punkty ECTS za n‘10du.l o 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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