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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze w zakresie robotyki mobilnej.
latajgcych, podstaw teorii sterowania i modelowania uktadéw sterowania oraz metod identyfikacji obiektow
sterowania. Poza tym powinien posiada¢ podstawowe umiejetnosci programistyczne, umiejetnos¢
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrodet, umiejetnosé postugiwania sie podstawowymi narzedziami
komunikacyjno-informacyjnymi, a takze powinien by¢ gotowy do podjecia wspotpracy w ramach zespotu.

Cel przedmiotu

Rozszerzenie zakresu wiedzy studentéw na temat metod sterowania robotéw latajgcych poruszajgcych sie
w sposob autonomiczny oraz ksztattowanie umiejetnosci implementacji i praktycznego wykorzystania
poznanych algorytméw w srodowisku Robot Operating System oraz Matlab.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systemow-
[K2_W5(P7S_WG)]

2. Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu systeméw adaptacyjnych-[K2_W9(P7S_WG)]



3. Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréw automatyki i robotyki-
[K2_W10(P7S_WG)]

4. Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze zwigzang z systemami sterowania i uktadami kontrolno-
pomiarowymi-[K2_W11(P7S_WG)]

Umiejetnosci

1. Potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki i robotyki oraz
zaplanowac i przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng-[K2_U9(P7S_UW)]

2. Potrafi wyznacza¢ modele prostych systemow i proceséw, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i
projektowania uktadéw automatyki i robotyki-[K2_U10(P7S_UW)]

3. Potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania systeméw sterowania i systemow robotyki;
posiada takze umiejetnos¢ doboru systemow automatyki z wykorzystaniem sterownikow
mikroprocesorowych-[K2_U19(P7S_UW)]

4. Potrafi projektowac uktady sterowania dla ztozonych inietypowych systeméw wielowymiarowych; potrafi
swiadomiewykorzystywac standardowe bloki funkcjonalne systeméwautomatyki oraz ksztattowac¢ wtasnosci
dynamiczne toréw pomiarowych-[K2_U27(P7S_UW)]

Kompetencje spoteczne

1. Posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami Srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
mogg funkcjonowac-[K2_K4(P7S_KR)]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

A) W zakresie wyktaddéw 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 ktorych jedna jest poprawna a dwie fatszywe. Wybér przez
studenta poprawnej odpowiedzi daje 1 punkt za dane pytanie; brak odpowiedzi lub btedna daje 0 punktow;
ocena dostateczna z testu zaliczeniowego wymaga zdobycia ponad potowy maksymalnej liczby punktéw;
wynik testu determinuje ocene OW brang pod uwage podczas obliczania oceny koncowej OK, ktéra wynika
ze wzoru: OK = OW*0.7 + OL*0.3, gdzie OL stanowi ocene uzyskang z zaje¢ laboratoryjnych (OK < 3.0
skutkuje oceng negatywnag).

B) W zakresie zaje¢ projektowych weryfikacja zatozonych efektéw ksztatcenia realizowana jest za
posrednictwem biezgcej kontroli stanu wiedzy studentow, stanu wykonania zleconych zadan, a takze
oceny projektu zespotowego, realizowanego w ramach drugiej czesci zajeé. Ocena projektu obejmuje
forme jego realizacji, kontrole poprawnosci uzyskanych wynikéw oraz tresci i jakosci raportu koncowego.

Tresci programowe

Wyktady obejmujg nastepujgce zagadnienia: wprowadzenie do wykfadu, rys historyczny, terminologia i
klasyfikacja konstrukcji bezzatogowych statkow powietrznych, wprowadzenie do modelowania dynamiki
wielowirnikowych robotow latajgcych, wybrane alternatywne modele dynamiki robotéw latajgcych,
architekture sterowania wielowirnikowych UAV wraz z podstawowymi typami regulatoréw stosowanych w
robotach latajgcych, zaawansowane ukfady regulacji pozyciji i orientacji UAV, wybrane metody strojenia
numerycznego regulatoréw, algorytmy planowanie $ciezek i unikania kolizji UAV.

Zajecia projektowe sScisle korelujg z treSciami prezentowanymi w czesci wyktadowej. Przyktady
implementacji w oparciu o Robot Operating System. W drugiej cze$ci 30h cyklu zaje¢ kazdy zespot
studencki (2-3 osoby) wybiera i realizuje jedno sposréd zestawu zdefiniowanych problemoéw/zadan
sterowania modelem bezzatogowego statka powietrznego.

Metody dydaktyczne

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

B) Zajecia projektowe: prowadzone w formie pietnastu 2-godzinnych ¢éwiczen, odbywajacych sie w
laboratorium. Pierwsze 7 zajeé przeznaczonych jest na indywidualng realizacje zadan programistycznych
w Srodowisku symulacyjnym, dedykowanym m.in. lotom autonomicznym; pozostate 8 zajec¢ to realizacja
projektow przez zespoty 2- lub 3-osobowe, odnoszgcych sie do realizacji misji w sSrodowisku symulacyjnym



i/lub rzeczywistym.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 45 2,00

laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




