Politechnika Swietokrzyska

WYDZIAL MECHATRONIKI | BUDOWY MASZYN

Zatacznik nr 9
do Zarzadzenia Rektora nr 35/19
z dnia 12 czerwca 2019 r.

V. Opis programu studiéw

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu

M#1-N2-MiBM-UiTI-210

Nazwa przedmiotu

Systemy naprowadzania obiektéw latajacych

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Guidance systems of flying objects

Obowigzuje od roku akademickiego

2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Mechanika i Budowa maszyn

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia niestacjonarne

Zakres

Uzbrojenie i Techniki Informatyczne

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Technik Komputerowych i Uzbrojenia

Koordynator przedmiotu

prof. dr hab. inz. Zbigniew Koruba

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowiazkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr semestr 2

Wymagania wstepne

matematyka, mechanika ogoina,
podstawy automatyKi

Egzamin (TAK/NIE)

TAK

Liczba punktéw ECTS

4

Forma
prowadzenia zajeé

wyktad

éwiczenia laboratorium projekt seminarium

Liczba godzin
W semestrze

18

9 9




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
WO1 Ma szczegétowg wiedze na temat systeméw| MiBM2_WO02
naprowadzania wybranych obiektow latajgcych. MiBM2_WO06
Wiedza
W02 Wyjasnia zasade modelowania w przestrzeni stanu| MiBM2_WO02
systemu naprowadzania obiektu latajgcego. MiBM2_WO06
uo1L Potrafi dokon;—zc an'allzy rozr)ych systemow MIBM2 U02
naprowadzania obiektu latajgcego. -
Umiejetnosci
uo2 Un_1|e zaprOJ_ektowac wybrane systemy naprowadzania MIBM2 U02
obiektu latajgcego. —
Rozumie potrzebe doksztatcania sie i podnoszenia
Kompetencie K01 |swoich  kompetencji zawodowych w  zakresie MiBM2_K02
P J projektowania i badan zwigzanych z technikg uzbrojenia.
spoteczne
K02 Potrafi pracowaé w zespole. MiBM2_KO04

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec*

Tresci programowe

wykfad

Wprowadzenie — rys historyczny, definicje i okre$lenia dotyczgce systeméw
naprowadzania obiektow latajgcych (SNOL). Modelowanie, metody opisu i sterowania
w przestrzeni stanu SNOL. Stabilno$¢, obserwatory stanu, filtracja kalmanowska i
sterowanie optymalne metodami LQR i LQG w SNOL. Systemy naprowadzania i
nawigacji pociskow rakietowych przeciwlotniczych i przeciwpancernych, bomb
kierowanych i bezzatogowych aparatéw latajgcych (dronéw).

éwiczenia

Analiza systeméw naprowadzania autonomicznego i zdalnego. Analiza systemoéw
samonaprowadzania — sposoby: aktywne, poétaktywne i pasywne; metody: krzywej
pogoni, proporcjonalnej nawigaciji, réwnolegtego zblizania. Analiza systeméw zdalnego
naprowadzania: komendami | i Il rodzaju; wigzkg prowadzgcg (zgrubnego i doktadnego
naprowadzania), kierowania przewodowego, swiattowodowego, radionawigacyjnego i
telewizyjnego. Symulacje naprowadzania obiektow latajgcych oraz przeciwlotniczych
i przeciwpancernych zestawdw rakietowych wybranymi metodami (jednymi z
wymienionych powyzej).

projekt

Projekty systeméw zdalnego naprowadzania i trajektorii lotu przeciwlotniczego
i przeciwpancernego pocisku rakietowego — za pomocg komend I-go i 1I-go rodzaju;
samonaprowadzanego metodami: krzywej pogoni, proporcjonalnej nawigacji,
réwnolrgtego zblizania — z wykorzystaniem Matlaba-Simulinka. Projekty kinematyki
oraz trajektoriii lotu ruchu wzajemnego bezzatogowego aparatu latajgcego (drona)
i celu naziemnego zaréwno nieruchomego jak i ruchomego z wykorzystaniem Matlaba-
Simulinka.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢




METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczyé X)

efektu Egé?rr]r;in giiaanr:; Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
w01 X
W02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

FO-I’m'il Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyktad Egzamin 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
. o s Jedno
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta stka
W C L P
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
18 9 9

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela

3. S 44 h
akademickiego
Liczba punktéow ECTS, ktorag student uzyskuje

4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela 1,8 ECTS
akademickiego

5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 56 h

6. Liczba punktéw E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 29 ECTS
w ramach samodzielnej pracy '

7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o 50 h

" | charakterze praktycznym

Liczba punktow ECTS, ktora student uzyskuje

8. . . 2 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym

9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 100 h

10, Punkty ECTS za nl'nodu'l N 4 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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