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Wymagania wstepne

Osoba uczestniczgca w kursie powinna posiadac zdolnos¢ dobre umiejetnosci programistyczne oraz
wiedze w zakresie przetwarzania sygnatéw. Odpowiednia wiedza z zakresu wybranych dziatow
matematyki, takich jak algebra liniowa, rowniez jest wymagana. Od studenta/ki wymagana jest umiejetnosc
opracowanie i pracy z prostymi metodami akwizycji i przetwarzania danych cyfrowych. Wysokie
umiejetnosci spoteczne, umiejetno$¢ poszukiwania wiedzy na wtasng reke i predyspozycje do oracy
zespotowej sg niezbedne. Uczestnik powinien wykazywac sie posznowaniem regut bezpieczenstwa
zwigzanych z operacjami z wykorzystaniem bezzatogowych pojazdéw latajgcych.

Cel przedmiotu

Celem kursi jest zapoznanie studentow z najnowszymi rozwigzaniami w obszarze bezzatogowych
systemoéw latajgcych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

W zakresie wiedzy:
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_W10 (P6S_WG)].

Ma uporzagdkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i dyskretnych systeméw
sterowania (w uktadzie otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz liniowych i prostych
nieliniowych regulatoréw analogowych i cyfrowych [K1_W16 (P6S_WG)].

Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu budowe i zasady dziatania programowalnych sterownikow
przemystowych a takze ich analogowych i cyfrowych uktaddéw peryferyjnych; zna i rozumie zasade
dziatania podstawowych interfejséw komunikacyjnych stosowanych w przemystowych systemach
sterowania [K1_W19 (P6S_WG)].

Zna metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich z
zakresu automatyki i robotyki [K1_W23 (P6S_WGQG)].

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi wyznaczac¢ i postugiwac sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych i wybranych
procesow przemystowych, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania uktadéw automatyki i
robotyki [K1_U11 (P6S_UW)].

Potrafi korzysta¢ z wybranych narzedzi szybkiego prototypowania uktadéw automatyki i robotyki [K1_U13
(P6S_UW)].

Potrafi dobraé¢ parametry i nastawy podstawowego regulatora przemystowego oraz skonfigurowac i
zaprogramowac przemystowy sterownik programowalny [K1_U18 (P6S_UW)].

Potrafi oceni¢ przydatnosc rutynowych metod i narzedzi stuzgcych do projektowania systemow automatyki i
robotyki oraz wybra¢ i zastosowac¢ wtasciwg metode i narzedzia [K1_U24 (P6S_UW)].

Potrafi zaprojektowac¢ i zrealizowac¢ lokalng siec¢ teleinformatyczng (w tym przemystowg) przez dobor i
konfiguracje elementéw i urzgdzen komunikacyjnych (przewodowych i bezprzewodowych) [K1_U28
(P6S_UW)].

W zakresie kompetencji spotecznych:

Posiada $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie¢ zasadom
pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi kierowa¢ matym
zespotem, wyznaczac cele i okreslac¢ priorytety prowadzgce do realizacji zadania; jest gotéw do
odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych [K1_K3 (P6S_KR)].

Jest gotow do okreslania priorytetéw stuzgcych do realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
[K1_K4 (P6S_KO)].

Posiada swiadomos¢ koniecznoéci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
mogq funkcjonowac; jest gotow do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych,
poszanowania réznorodnosci poglgdow i kultur [K1_K5 (P6S_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:

Wyktad: egzamin pisemny (weryfikacja wiedzy teoretycznej) z zakresu tre$ci programowych.
Laboratoria: pisemny raporty czgstkowe z kolejnych ¢wiczen i projektow realizowanych w ramach zajec.

Tre$ci programowe

Zapoznanie z konstrukcjami i zasadg dziatania wielowirnikowych platform latajgcych wraz z regulacjami
prawnymi dotyczgcymi lotéw. Programowanie niewielkich, pétautonomicznych drondw - obstuga tgcza
danych, protokotu komend sterujgcych i tgcza 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, dzwigk, 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
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Uzupetniajgca
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 120 5,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 60 2,50

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




