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Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski

Usytuowanie w planie | Studia stacjonarne Semestr VI

studiéw - semestr studia niestacjonarne | Semestr VII
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EFEKTY UCZENIA SIE

Symbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma wiedze w zakresie zasad konstrukcji, modelowania TR1 W04
W01 |isymulacji modeli uktadéw mechatronicznych pojazdéw -
X TR1_W10
autonomicznych. —
W02 Ma medzg, z zakresu systeméw tworzgcych samochéd TR1 W04
autonomiczny.
W03 Ma W|edze;_'z zakresu budowy uktadéw sterowania i au- TR1 W06
. tomatyzacji.
Wiedza - , , — -
Ma wiedze dotyczgcg zastosowan systemow wizyjnych i
S o . TR1_WO06
W04 | metod sztucznej inteligencji stosowanych w pojazdach -
. TR1_WO08
autonomicznych. —
WO5 Ma wiedze dotyczgcg integracji systeméw znajdujgcych TR1 W08
sie w pojazdach autonomicznych oraz wykorzystania. TR1 W13
W06 Ma wiedze dotyczgcg sterowania i planowania ruchu dla TR1_W10
pojazdoéw autonomicznych. TR1 W12
Potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacje ustng i
wspomagang technicznie zapoznajgcg z materiatami TR1_UO1
U0l |inteligentnymiiich zastosowaniem w konstrukcjach me- TR1_UO03
Umiejetnosci chatronicznych, jak rowniez z mikrouktadami i ich kon- TR1_UQ9
strukcjg w mechatronicznych pojazdach autonomicznych
U02 Ma umiejetnosc ana@hzy systemow znajdujgcych sie w TR1 UO1
pojazdach autonomicznych. —
KO1 Jest swmdomy k(_)nIeC’ZFIOSCI C|ag.iego zdobywania wie- TR1 KO1
dzy w zakresie pojazdéw autonomicznych —
Kompetencije Posiada swiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechnicz-
spoteczne ko2 |Ne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w tym jej TR1_K02
wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialno$¢ TR1_KO03
za podejmowane decyzje
TRESCI PROGRAMOWE
Forma .
. . Tresci programowe
zaje¢
Historia rozwoju pojazdéw autonomicznych. Podstawy prawne dotyczgce pojazdéw
autonomicznych. Budowa pojazdéw autonomicznych. Napedy i uktady zasilania po-
jazdéw autonomicznych. Czujniki i sensory pojazdéw autonomicznych. Akumulatory
pojazdéw autonomicznych. Metody integracji danych z systemdéw multisensorycz-
wyktad nych. Podstawy metod rozpoznawania otoczenia. Metody sztucznej inteligencji i ich
zastosowanie w systemach automatyki i robotyki dla pojazdéw autonomicznych. Me-
tody i algorytmy planowania ruchu. Tendencje rozwojowe i zastosowania pojazdéw
autonomicznych.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc X)
efektu Egz?:;m Egsze?r:; Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
WOl X
W02 X
W03 X
W04 X
W05 X
i Politechnika Swietokrzyska }?mfe“ ”Dosﬁas_ownnm kszm"ce',’m w P'J_f itechnice ) Wydziat Mechatroniki
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FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

For_m’a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. : Pozytywne zaliczenie koncowego kolokwium. Uzyskanie co
wyktad zaliczenie z oceng O )
najmniej 50 % punktéw

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

e e Jed-
_ o Obciazenie studenta nostka
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wic|L|P|SW|C]L|P]|S h
’ studiow 30 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 32 20 1
Liczba punktéw ECTS, ktérg student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,3 0,8 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
> studenta 18 30 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,7 1,2 ECTS
pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami 0 0 h
" | o charakterze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktora student
8. | uzyskujew ramach zajec¢ o charakte- 0,0 0,0 ECTS
rze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca stu-
9. denta 50 50 h
10, Punkty ECTS za n.'nodu‘t o > ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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