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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
PO10: Elektryczne pojazdy transportu indywidualnego - Bezzatogowe statki latajgce

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Elektromobilnos¢ 4/7

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow
ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu

pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
15 15
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktow ECTS
2

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr hab. inz. Wojciech Giernacki

email: wojciech.giernacki@put.poznan.pl
tel. 665-2377
Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy przedmiot powinien posiadac¢ podstawowg wiedze w zakresie robotow
latajgcych, podstaw teorii sterowania i modelowania uktadéw automatyki oraz metod identyfikacji
obiektéw sterowania. Poza tym powinien posiada¢ umiejetnos¢ implementacji programéw w jezyku
Matlab, implementacji i symulacji schematéw blokowych w srodowisku Simulink, umiejetnos¢
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet, umiejetnos¢ postugiwania sie podstawowymi
narzedziami komunikacyjno-informacyjnymi, a takze powinien by¢ gotowy do podjecia wspdtpracy w
ramach zespotu.

Cel przedmiotu
Rozszerzenie zakresu wiedzy studentéw na temat metod sterowania i identyfikacji robotéw latajgcych
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poruszajgcych sie w sposéb autonomiczny oraz ksztattowanie umiejetnosci implementacji i praktycznego
wykorzystania poznanych algorytmoéw.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i dyskretnych systemow
sterowania (w uktadzie otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz liniowych i prostych
nieliniowych regulatoréw analogowych i cyfrowych)

2. Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i
robotyki. Zna i rozumie fundamentalne dylematy wspotczesnej cywilizacji powigzane z rozwojem
automatyki i robotyki

3. Pogtebiona wiedza z zakresu wybranych technik obliczeniowych i metod matematycznych niezbedna
do rozwigzania specjalizowanych zadan z zakresu identyfikacji systemow

4. Znajomo$é metod pozyskiwania wiedzy wstepnej do celéw modelowania; walidacja modeli
eksperymentalnych oraz ocena ich elastycznosci i oszczednosci

Umiejetnosci

1. Zaplanowanie oraz przygotowanie eksperymentu identyfikacyjnego i procedury identyfikacji z
wykorzystaniem danych syntetycznych lub z wykorzystaniem danych eksperymentalnych pochodzgcych
z napedu bezzatogowego statku powietrznego. Dobér odpowiednich metod i narzedzi do rozwigzania
konkretnych zadan z zakresu identyfikacji systemow

2. Potrafi dobrac rodzaj i parametry uktadu wykonawczego, uktadu pomiarowego, jednostki sterujgce;j
oraz modutéw peryferyjnych i komunikacyjnych dla wybranego zastosowania oraz dokonac ich integracji
w postaci wynikowego systemu pomiarowo-sterujgcego

Kompetencje spoteczne

1. Posiada Swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowaé, przestrzegania zasad etyki zawodowej i poszanowania réznorodnosci
pogladdw i kultur

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

A) W zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez ocene
wiedzy studenta wykazang podczas egzaminu pisemnego w formie testu wyboru. Test zawiera 10-20
pytan, kazde z trzema odpowiedziami A, B, C, z ktérych jedna jest poprawna a dwie fatszywe. Wybor
przez studenta poprawnej odpowiedzi daje 1 punkt za dane pytanie; brak odpowiedzi lub btedna daje 0
punktéw; ocena dostateczna z testu zaliczeniowego wymaga zdobycia ponad potowy maksymalnej liczby
punktéw; wynik testu determinuje ocene OW brang pod uwage podczas obliczania oceny koricowej OK,
ktdra wynika ze wzoru: OK = OW*0.7 + OL*0.3, gdzie OL stanowi ocene uzyskang z zaje¢ laboratoryjnych
(OK < 3.0 skutkuje oceng negatywng).



POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Sktodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

B) W zakresie zaje¢ laboratoryjnych weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest
poprzez biezgce sprawdzanie wiedzy studentow (przygotowanie do zajec oraz weryfikacja tresci z zajec
wczesniejszych), a takze poprzez ocene i 'obrone' przez zespét studencki koricowego raportu z realizacji
indywidualnego zadania realizowanego w ramach drugiej czesci zajeé (sprawdzeniu i ocenie podlegaja:
jakos$é uzyskanych wynikéw, tresc i jako$é raportu konnicowego oraz odpowiedzi na pytania merytoryczne
zwigzane z wykonanym zadaniem).

Tresci programowe

Wyktady obejmujg nastepujace zagadnienia: wprowadzenie do wyktadu, rys historyczny, terminologia i
klasyfikacja konstrukcji bezzatogowych statkéw powietrznych, wprowadzenie do modelowania dynamiki
wielowirnikowych robotéw latajgcych, wybrane alternatywne modele dynamiki robotéw latajacych,
architekture sterowania wielowirnikowych UAV wraz z podstawowymi typami regulatoréw stosowanych
w robotach latajgcych, zaawansowane uktady regulacji pozycji i orientacji UAV, wybrane metody
strojenia numerycznego regulatoréw, algorytmy planowanie sciezek i unikania kolizji UAV.

Zajecia laboratoryjne scisle korelujg z tresciami prezentowanymi w czesci wyktadowej. Przyktady
implementacji w oparciu o biblioteke open source: Robotics Toolbox. W drugiej czesci 30h cyklu zajeé
kazdy zespot studencki (2-3 osoby) wybiera i realizuje jedno sposrdd zestawu zdefiniowanych
probleméw/zadan sterowania modelem bezzatogowego statka powietrznego. Czes$¢ drugg zajeé
studenci podsumowujg pisemnym raportem z realizacji zadania.

Metody dydaktyczne

A) Wyktfady: prezentacja multimedialna (slajdy) dodatkowo ilustrowana przyktadami podawanymi i
analizowanymi na tablicy.

B) Cwiczenia laboratoryjne: prowadzone w formie pietnastu 2-godzinnych ¢wiczen, odbywajacych sie w
laboratorium. Cwiczenia realizowane sg przez 2-lub 3-osobowe zespoty studentéw w postaci zadan
programistyczno-obliczeniowych oraz symulacyjnych dotyczacych algorytméw i metod identyfikacji i
sterowania bezzatogowymi statkami powietrznymi poruszajgcymi sie w sposéb autonomiczny.
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 20 0,5

zajec laboratoryjnych, przygotowanie do egzaminu)1

1 . sy 2 . s . o
niepotrzebne skresli¢ lub dopisaé inne czynnosci




