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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Nawigacja i planowanie ruchu robotéw 1010532121010550030
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogoblnoakademicki 1/2

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Smart aerospace and autonomous systems polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 15  Cwiczenia: - Laboratoria: -  Projekty/seminaria: 30 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

kierunkowy z danego kierunku

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. inz. Dariusz Pazderski

email: dariusz.pazderski@put.poznan.pl
tel. 61 665 2100

Wydziat Informatyki

ul.Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z dziedziny
1 Wiedza: sensoryki.

Powinien posiada¢ umiejgtnosci pozwalajgce na rozwigzanie postawionych problemow z tej

2 Umiejetnosci: | dziedziny. Powinien tez rozumie¢ konieczno$é poszerzania swoich kompetencji w tym
kierunku.
3 Kompeten cje Ponadto, student powinien przejawia¢ takie postawy jak uczciwo$¢, odpowiedzialnos¢,
spoteczne wytrwatosé, ciekawos¢ poznawcza, kreatywnosé, kulture osobistg, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:
1.Zapoznanie studentow z obecnymi trendami w rozwijajacej sie dziedzinie awioniki.

2.Rozwijanie umiejetno$ci studenta w zakresie rozwigzywania problemoéw zwigzanych z nawigacjg i systemami planowania
ruchu statkéw powietrznych.

3.Nabywanie wymienionych umiejetnosci poprzez wykonywanie ¢wiczen podczas zaje¢ laboratoryjnych.

4.Rozwijanie umiejetnosci studenta w zakresie przeprowadzania doswiadczen oraz pracy z rzeczywistymi systemami
nawigacji i planowania ruchu.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. pozyskuje wiedze na temat systeméw nawigaciji i planowania ruchu - [K_W4]

2. posiada szeroka i dogtebna wiedze z dziedziny awioniki, réwnan nawigacji, dodatkowych zrédet danych - [K_W5]

3. zna aktualne trendy i postepy w systemach awioniki i nawigac;ji - [K_W6]

4. zna metodologie przeprowadzania doswiadczen na rzeczywistych systemach awioniki - [K_W8]

Umiejetnosci:

1. potrafi pozyskac, analizowac i interpretowac informacje z literatury naukowej, baz danych oraz zrédet www zwigzanych z
awionikg - [K_U1]

2. jest w stanie zaplanowac i zorganizowac¢ proces samoksztatcenia, w szczegélnosci w kwestiach obejmujgcych zagadnienia
awioniki - [K_U5]

3. potrafi zastosowac techniki nawigacji i naprowadzania do rozwigzywania problemoéw inzynierskich oraz naukowych -
[K_U9]

4. umie scali¢ wiedze pochodzaca z roznych poddziedzin awioniki, aby postawic i rozwigza¢ zadanie inzynierskie - [K_U10]

5. moze prowadzi¢ badania eksperymentalne i przeprowadzi¢ analize uzyskanych wynikow z dziedziny systeméw nawigacji i
planowania ruchu - [K_U12]

6. jest w stanie oceni¢ zalety i wady przedstawionych algorytméw pod wzgledem implementaciji i przydatnosci - [K U13]
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Kompetencje spoteczne:

1. rozumie, ze wiedza i umiejetnosci z dziedziny awioniki szybko ulegajg przedawnieniu - [K_K1]
2. zna przyktady oraz studia przypadkow z awioniki; analizuje i rozumie ograniczenia w tej dziedzinie - [K_K4]
3. potrafi poprawnie okresli¢ priorytety wtasnych zadan - [K_K6]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:

?na podstawie odpowiedzi na pytania na pisemnym egzaminie,

b)w zakresie laboratoriéw:

?na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan (postepujac zgodnie z dostarczonymi instrukcjami laboratoryjnymi).

Ocena podsumowujgca:

a)w zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektdw ksztatcenia realizowane jest przez:
?ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym,

?oméwienie wynikéw egzaminu,

b)w zakresie laboratoriéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

?ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych sesji zaje¢ laboratoryjnych oraz ocene umiejetnosci zwigzanych z
realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych,

?ocene aktywnosci studenta podczas zajec,
?ocene sprawozdania przygotowywanego czesciowo w trakcie zaje¢, a czgsciowo po ich zakonczeniu,
?dwa pisemne sprawdziany podczas zajec.

Uzyskiwanie dodatkowych punktéw za aktywno$¢ podczas zajeé, w szczegélnosci za:
?oméwienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,
?uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych.

Tresci programowe

Tematyka zintegrowanych systemoéw nawigaciji jest potgczenie poktadowego systemu nawigacji zapewniajgcego sygnaty
pozycji, predkosci oraz sygnaty orientacji pochodzace z akcelerometréw i zyroskopowych czujnikéw inercyjnych. System jest
uzupetniony przez niezalezne zrddta danych w celu aktualizacji i korekcji pomiarow. Podczas kursu integracja danych jest
przeprowadzona za pomocg algorytmu filtru Kalmana. Kinematyczne réwnania opisujgce réznorodne systemy nawigacji i ich
model btedu. W drugiej czesci wyktaddw sg przedstawiane réznorodne rzeczywiste aplikacje wykorzystujgce systemy
nawigacji.

Tematy zajec:
Nawigacja - przeglad zagadnienia: metoda "martwej $ciezki", zintegrowane systemy nawigaciji,
Roéwnania nawigacji: sygnaty pozycji, predkosci i orientacji z systemow poktadowych,

Dodatkowe zrédia danych: korekcja na podstawie danych redundantnych, optymalne potgczenie danych nawigacyjnych i
innych zrodet.

Zadania laboratoryjne:

Cwiczenia zawierajgce analize i projektowanie wybranych technik numerycznych.
Po ukonczeniu kursu studenci bedg mogli:

- zrozumie¢ podstawy systemow nawigacji i planowania ruchu,

- wykorzysta¢ dodatkowe zrodta danych w celu polepszenia estymat.

Cwiczenia laboratoryjne ktadg nacisk na praktyczne wykorzystanie zagadnief nawigacji i naprowadzania poprzez
implementacje i aplikacje algorytméw w symulacjach oraz na obiektach rzeczywistych.

Metody dydaktyczne:

Woykiad: prezentacje multimedialne, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywania zadan
problemowych

Cwiczenia laboratoryjne: realizacja zadan laboratoryjnych, praca zespotowa, prezentacje multimedialne, wspétzawodnictwo,
studia przypadkow

Literatura podstawowa:

1. Aircraft systems, mechanical, electrical and avionics subsystems, Moir, Halsted Press, 2004
2. Applied mathematics in integrated navigation systems, Rogers R., AIAA Press, 2007

3. Strapdown inertial navigation technology, Titterton D., AIAA Press, 2004

strona2z3




http:// www .put.poznan.pl/

Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Informatyki

Literatura uzupetniajaca:

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢ Czas (godz.)
1. udziat w wykfadach 15
2. udziat w zajeciach projektowych 30
3. przygotowanie do zaje¢ projektowych 15
4. dokonczenie (w ramach pracy wiasnej) sprawozdan z projektow 15
5. udziat w konsultacjach zwigzanych z realizacjg procesu ksztatcenia, w szczegdélnosci zajec 2
projektowych 10
6. zapoznanie sig ze wskazang literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = 1| 15
godz.), 100 stron 1
7. przygotowanie do sprawdziandw / kolokwium
8. omowienie wynikow

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS

t3czny naktad pracy 100
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 48
Zajecia o charakterze praktycznym 45
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