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Przedmiot

Kierunek studiow

Automatic Control and Robotics
Studia w zakresie (specjalnosg)
Automatic Control

Poziom studiow

pierwszego stopnia

Forma studiéw

stacjonarne

Rok/semestr

3/6

Profil studiow
ogolnoakademicki

Jezyk oferowanego przedmiotu
Angielski

Wymagalnosé

obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
30 30 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktow

5

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

mgr inz. Adam Bondyraemail:
adam.bondyra@put.poznan.pl
tel. 61 6652366

Facoulty of Control, Robotics and Electrical

Engineering
ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

Wymagania wstepne

Osoba uczestniczaca w kursie powinna posiadac¢ zdolnosé dobre umiejetnosci programistyczne oraz

wiedze w zakresie przetwarzania sygnatéw. Odpowiednia wiedza z zakresu wybranych dziatow
matematyki, takich jak algebra liniowa, rdwniez jest wymagana. Od studenta/ki wymagana jest
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umiejetnosé opracowanie i pracy z prostymi metodami akwizycji i przetwarzania danych cyfrowych.
Wysokie umiejetnosci spoteczne, umiejetnos¢ poszukiwania wiedzy na wtasna reke i predyspozycje do
oracy zespotowej sg niezbedne. Uczestnik powinien wykazywad sie posznowaniem regut
bezpieczenstwa zwigzanych z operacjami z wykorzystaniem bezzatogowych pojazdéw latajacych.

Cel przedmiotu
Celem kursi jest zapoznanie studentdw z najnowszymi rozwigzaniami w obszarze bezzatogowych
systemoéw latajacych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

K1_W10 [P6S_WG] Ma podstawowg wiedze w zakresie obstugi i wykorzystania narzedzi
informatycznych przeznaczonych do szybkiego prototypowania oraz projektowania, symulacji i
wizualizacji uktadow i systeméw automatyki i robotyki oraz do zapisu projektu konstrukcji
mechanicznych;

K1_W16 [P6S_WG] Ma uporzadkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i
dyskretnych systemdw sterowania (w uktadzie otwartym i w ukfadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz
liniowych i prostych nieliniowych regulatoréw analogowych i cyfrowych; K1_W19 [P6S_WG] The
graduate knows and understands to an advanced level the theory and methods in the field of design,
application and control of actuators of automatics and robotics.

K1_W23 [P6S_WG] Zna metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu prostych
zadan inzynierskich z zakresu automatyki i robotyki.

Umiejetnosci

K1_U11 [P6S_UW] Potrafi wyznaczac i postugiwac sie modelami prostych uktadéw
elektromechanicznych i wybranych proceséw przemystowych, a takze wykorzystywac je do celdw
analizy i projektowania uktadéw automatyki i robotyki.

K1_U18 [P6S_UW] Potrafi dobrac parametry i nastawy podstawowego regulatora przemystowego oraz
skonfigurowac i zaprogramowac przemystowy sterownik programowalny.

Kompetencje spoteczne

K1_K3 [P6S_KR] Posiada swiadomos¢ odpowiedzialno$ci za prace wtasng oraz gotowosc
podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie
realizowane zadania; potrafi kierowa¢ matym zespotem, wyznaczac cele i okresla¢ priorytety
prowadzgce do realizacji zadania;jest gotow do odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych.

K1_K4 [P6S_KO] Jest gotéow do okreslania priorytetdw stuzgcych do realizacji okreslonego przez siebie
lub innych zadania.

K1_K5 [P6S_KR] posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien
technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w
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ktdrych urzadzenia iich elementy mogg funkcjonowac;jest gotéw do przestrzegania zasad etyki
zawodowej i wymagania tego od innych, poszanowania réznorodnosci pogladow i kultur.

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:
Wyktad: egzamin pisemny (weryfikacja wiedzy teoretycznej) z zakresu tresci programowych.

Laboratoria: pisemny raporty czastkowe z kolejnych ¢wiczen i projektéw realizowanych w ramach zajeé.
Tresci programowe

Zapoznanie z konstrukcjami i zasadg dziatania wielowirnikowych platform latajacych wraz z regulacjami
prawnymi dotyczgcymi lotow. Programowanie niewielkich, pétautonomicznych drondw - obstuga tgcza
danych, protokotu komend sterujgcych i tacza obrazu video. Rozwijanie wtasnych projektéw w oparciu o
zdobytg wiedze i umiejetnosci dotyczgce UAV.

Metody dydaktyczne

Wyktad z prezentacjg multimedialng (w tym: rysunki, zdjecia, animacje, dzwiek, filmy) uzupetniany
przyktadami podawanymi na tablicy. W trakcie wyktadu inicjowanie dyskusji. Cwiczenia laboratoryjne
oparte o praktyczne ¢wiczenia na sprzecie i prace z danymi uzyskanymi w trakcie lotéw.

Literatura

Podstawowa
1. Drony-teoria i praktyka, Bartkiewicz Bartosz , Kruszewski Patryk , Szczepkowski Marek, Kabe 2016

2. Make : Getting started with drones. Terry Kilby, Belinda Kilby, APN Promie, 2016

Uzupetniajaca
1. Handbook of Unmanned Aerial Vehicles, Kimon Valavanis, George Vachtsevanos, Spinger, 2015

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny nakfad pracy 105 5,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 45 3,0
zajeé laboratoryjnych/éwiczen, wykonanie projektu)?

! niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



