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EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma wiedze w zakresie mechaniki, w szczegdlnosci wie-
Wo1 C!ze niezbedng do zrozumienia pqutawowych ZJaW|§k MIBM1 W02
fizycznych wystepujacych w mobilnych robotach woj- -
Wiedza skowych.
Ma wiedze dotyczgcg wykonania pomiaréw i estymacji
W02 | otrzymanych wynikéw w obszarze mobilnych robotéw MiBM1 W16
wojskowych.
Potrafi Swiadomie wykorzystywa¢ oprogramowanie
U0l | komputerowe w obszarze mobilnych robotéw wojsko- MiBM1_U02
wych.
Umiejetnosci Potrafi wykorzystac metody Ian.ahtyc;ne, numeryczne,
symulacyjne do formutowania i rozwigzywania zadan z
U02 | zakresu mobilnych robotéw wojskowych oraz potrafi MiBM1_U12
odpowiednio zinterpretowac i wykorzysta¢ wyniki ekspe-
rymentu.
Kompetencje KO1 Rozumie pq_trzebe dokszta’rcanlg sig w celu podnoszenia MiBM1 KOL1
spoteczne kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych. —

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

wykfad

Wprowadzenie.

Dziedziny techniki zaangazowane w projektowanie mobilnych robotéw wojskowych.
Struktura funkcjonalna mobilnego robota wojskowego. Przyktad mobilnego robota
wojskowego w postaci robota NI Lab-Store.

Modelowanie mobilnego robota wojskowego na przyktadzie robota NI Lab-
Store.

a) Model fizyczny mobilnego robota wojskowego. Uktady wspotrzednych stosowane
do opisu ruchu. Formutowanie i wykorzystanie tablic kosinuséw kierunkowych z kg-
tami Bryanta.

b) Zastosowanie metody energetycznej do wyprowadzenia rownan ruchu w postaci
sumacyjnej. Wspétrzedne niezalezne. Tensor zastepczych wtasciwosci restytucyj-
nych i dyssypatywnych.

¢) Ruch wzgledny i algorytmy sterowania.

Analiza mobilnego robota wojskowego na przyktadzie robota NI Lab-Store.

a) Wartosci i wektory wiasne charakteryzujgce mobilnego robota wojskowego. Ma-
cierz modalna.

b) Ortogonalno$¢ wektorow wtasnych i wspétrzedne gtéwne.

¢) Metody estymacji zachodzgcych proceséw w uktadzie mobilnego robota wojsko-
wego.

laboratorium

Zastosowanie do analizy mobilnego robota wojskowego szybkiej kamery cy-
frowej Phantom v9.1.

a) Rejestracja i analiza ruchu elementéw robota NI Lab-Store.

b) Rejestracja i analiza ruchu smigta obiektu latajgcego.

c) Rejestracja i analiza lotu kulki wystrzeliwanej z broni airsoftowej.

Analiza elementéw mobilnego robota wojskowego na przyktadzie robota NI
Lab-Store.

a) Analiza funkcji uktadu kontroli koét.

b) Analiza funkcji ultradzwiekowego i dziatajgcego w podczerwieni miernika odlegto-
Sci.

¢) Analiza funkcji sledzenia obiektow za pomocg kamery cyfrowej.

d) Analiza funkcji omijania przeszkdd.




Analiza ruchu platformy mobilnego robota wojskowego na przyktadzie robota
NI Lab-Store.

a) Wyznaczanie wartosci i wektoréw wiasnych.

b) Zastosowanie warto$ci i wektoréw wtasnych do wyznaczenia przebiegu zmienno-
&ci w czasie wspotrzednych niezaleznych.

¢) Wykorzystanie wspotrzednych gtéwnych do wyznaczenia przebiegu zmiennosci w
czasie wspotrzednych niezaleznych.

d) Estymacja zaleznosci kinematycznych okreslajgcych ruch platformy.

projekt

Tematyka projektu:

¢ Analiza funkcji elementéw mobilnego robota wojskowego.

¢ Rejestracja i analiza ruchu elementéw mobilnego robota wojskowego.

¢ Model fizyczny i matematyczny mobilnego robota wojskowego.

e Program komputerowy umozliwiajgcy symulacje ruchu mobilnego robota wojsko-
wego.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu EgZ?rT;n E%Ze?r:; Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
wo1 X
w02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
. Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wykfad egzamin Otrzymanie zaliczenia z laboratorium i projektu

laboratorium

Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50% punk-

zaliczenie z ocen X L2 . gy
a téw z kolokwidw przeprowadzanych w trakcie zajeé

projekt

zaliczenie z oceng Uzyskanie pozytywnej oceny z wykonania projektu

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
w C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
15 30 15
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 68 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,7 ECTS
demickiego




5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 57 h
6. Liczba punktow EQTS, 'ktérq student uzyskuje 23 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 94 h
" | rze praktycznym
8 Liczba punkt.()v'v ECTS, ktora student uzyskuje 3.8 ECTS
w ramach zajeé¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciagzenie praca studenta 125 h
10, Punkty ECTS za n.10du.’f N 5 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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