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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Roboty latajace 1010532121010559184
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: - 3
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:

prof. dr hab. inz. Krzysztof Koztowski
email: krzysztof.kozlowski@put.poznan.pl
tel. 61 665 2199

Wydziat Informatyki

ul.Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze dotyczaca
1 Wiedza: robotyki.

Powinien posiada¢ umiejetnosci pozwalajgce na rozwigzywanie podstawowych problemow

2 UmiethnOS’Ci: zwigzanych z robotykg lotniczg. Student powinien rozumie¢ potrzebe rozszerzania swoich
kompetenc;ji.
3 Kompeten cje Dodatkowo, w odniesieniu do umiejetnosci spotecznych student powinien wykazywac
spoteczne nastawienie na szczeros$¢, odpowiedzialnos¢, wytrwatos¢, ciekawosc, kreatywnosc,

odpowiednie zachowanie oraz szacunek do innych ludzi.

Cel przedmiotu:
1. Dostarczy¢ studentom wiedze na temat obecnych oraz obecnie rozwijanych lotniczych systeméw robotycznych.

2. Rozwing¢ umiejetnosci studentéw w rozwigzywaniu problemoéw zwigzanych z modelowaniem, sterowaniem oraz
planowaniem zadan dla robotéw lotniczych w przestrzeniach 2D oraz 3D.

3. Przyswojenie tych umiejetnosci poprzez rozwigzywanie praktycznych zadan podczas laboratorium.
4. Rozwinigcie wsrdd studentdw umiejetnosci wykonywania eksperymentéw i pracy z robotami latajgcymi.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. pozyska odpowiednig wiedze o robotach latajgcych - [K_W4]

2. posigdzie szerokg wiedze nt modelowania, sterowania oraz planowania zadan robotéw latajgcych - [K_W5]
3. uzyska $wiadomo$¢ dotyczaca trendéw i postepéw w robotyce lotniczej - [K_W6]

4. pozna metodologie wykonywania eksperymentéw z robotami latajgcymi - [K_W8]

Umiejetnosci:

1. potrafi pozyskiwaé, adaptowac oraz interpretowac informacje z literatury, baz danych oraz zrédet internetowych nt
modelowania, sterowania i planowania zdan dla robotéw latajgcych - [K_U1]

2. potrafi zaaranzowac proces samoksztatcenia w szczegdlnosci pokrywajgcy tematyke dotyczacg planowania dla robotow
latajagcych - [K_U5]

3. potrafi implementowac¢ sterowanie i metody planowania do rozwigzywania inzynierskich jak réwniez naukowych problemoéw
- [K_U9]

4. potrafi wigza¢ wiedze pochodzgca z réznych poddziedzin informatyki i robotyki w celu formutowania i rozwigzywania zadan
inzynierskich - [K_U10]

5. potrafi przeprowadzi¢ badania eksperymentalne i analize uzyskanych wynikéw za pomoca narzedzi statystycznych -
[K_U12]

6. potrafi oceni¢ silne i stabe strony algorytmoéw i ich implementacji oraz szacowac ich przydatnos$¢ do zadan informatycznych

- [K_U13]
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Kompetencje spoteczne:

1. rozumie, ze wiedza i umiejetnosci zwigzane z robotyka lotnicza szybko sie dezaktualizuje - [K_K1]
2. zna przyktady / studium robotyki lotniczej oraz rozumie ich ograniczenia - [K_K4]
3. jest w stanie odpowiednio przypisywac priorytety wtasnym zadaniom - [K_K6]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Ocena formujaca:

a) wyktady:

oparta na odpowiedzi podczas pisemnego egzaminu

b) laboratorium:

ocena poprawnego wykonywania powierzonych zadan (np. instrukcji ¢wiczen laboratoryjnych)
Ocena podsumowujgca:

a) weryfikacja zatozonych celéw dydaktycznych zwigzanych z wyktadami

i ocena uzyskanej wiedzy na bazie egzaminu pisemnego

ii. dyskusja poprawnych odpowiedzi na egzaminie

b) weryfikacja zatozonych celéw dydaktycznych zwigzanych z zajeciami laboratoryjnymi

i ocena wiedzy studenta potrzebnej do przygotowania i wykonania zadan laboratoryjnych
ii. monitorowanie aktywnosci studentéw podczas zaje¢

iii. ocena raportow laboratoryjnych (czesciowo rozpoczete podczas zajeé, skonczone pozniej)
iv. dwa pisemne testy podczas zajec.

Elementy dodatkowe obejmuja:

dyskusje nad bardziej ogélnymi i powigzanymi aspektami poruszanych tematow

przedstawienie mozliwosci ulepszenia instrukcji i materiatdw dydaktycznych

Tresci programowe

Przedmiot prezentuje obecne oraz obecnie rozwijane lotnicze systemy robotyczne. Podstawowym problemem, ktéry musi by¢
rozwigzany przez roboty latajgce jest problem planowania. Poprzez planowanie rozumie si¢ generowanie i wykonanie planu
ruchu przestrzennego z jednej lokacji do drugiej w celu wykonania pozadanego zadania. Wyrdznia sie trzy podstawowe
zadania: Planowanie Sciezki (ustalanie optymalnego toru ruchu dla pojazdu przy zatozeniu konkretnych celéw i ograniczen,
np. przeszkdd), Generowanie trajektorii (ustalanie optymalnego manewru sterowania, ktéry nalezy wykona¢ aby podazac
wzdtuz zadanej $ciezki lub wykonania ruchu z punktu do punktu) oraz Eliminacja kolizji.

Co wiecej, pozadanym jest aby plan osiggat optimum wzgledem pozadanych zasobdéw - optymalizowat pewien 'koszt': czas
realizacji zadania, dlugo$¢ $ciezki, odchylenia od trajektorii referencyjnej, wydatek energetyczny sterowania, itp.

Ostatnia cze$¢ kursu pokrywa sterowanie nieliniowe oraz metody analizy. Pierwsza cze$¢ pokrywa analize stabilnosci
odpornej, sterowanie optymalne oraz teorie sterowania rzutowego wykorzystywane w rzutowaniu sprzezen od stanu na
sprzezenia od wyjscia, a takze analize stabilnosci Lyapunowa. Kluczowe punkty sg dyskutowane oraz ilustrowane dzieki
przyktadom symulacyjnym. Przedmiot konczy sie przegladem otwartych probleméw oraz przysztymi kierunkami badan.
Wyktady powinny pokrywaé nastepujgce tematy: Wprowadzenie do robotyki lotniczej, Planowanie $ciezki, Generowanie
trajektorii, Alokacja i szeregowanie zadan, analiza stabilno$ci i odpornosci, sterowanie optymalne i rzutowe, teoria stabilno$ci
Lyapunowa, Propagacja wsteczna.

Laboratoria skupig si¢ na praktycznych ¢éwiczeniach z implementacjami komputerowymi i ich aplikacjach do testéw lub
rzeczywistych sytuacjach. Powinny pokrywa¢ modelowanie, sterowanie oraz planowanie robotéw latajgcych.

Metody dydaktyczne:
1. Wyktady: prezentacje multimedialne, zawierajgce ilustracje z przyktadami, przyktady rozwigzywania zadan na tablicy.

2. Laboratoria: rozwigzywanie zadan, praktyczne ¢wiczenia, dyskusje, praca grupowa, pokazy multimedialne,
wspétzawodnictwo lub studium.

Literatura podstawowa:

1. F. Fahimi, Autonomous robots, modeling, path planning and control, Springer, 2009
2. C. Laugier, Autonomous navigation in dynamic environments, Springer, 2004

3. R. Colgren, Applications of robust control to nonlinear systems, AIAA press, 2003

Literatura uzupetniajaca:
1. Y. Bestaoui, Lighter than air robot, Springer, 2012.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)

strona2z3



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

Politechnika Poznarska
Wydziat Informatyki

Europejski System Transferu Punktow

1. udziat w wyktadach 15

2. udziat w konsultacjach zwigzanych z realizacja procesu ksztatcenia 3

3. zapoznanie sie ze wskazana literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = 1| 25

godz.), 250 stron 32

4. przygotowanie do zaliczenia wyktadéw i udziat w kolokwium zaliczeniowym

Obciazenie praca studenta
forma aktywnosci godzin ECTS

taczny naktad pracy 75 3

Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 20 1

Zajecia o charakterze praktycznym 0 0
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