POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Statki i technologie kosmiczne [S2AiR2-SIiB>SiTK]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Automatyka i robotyka 1/1

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow
Systemy inteligentne i bezzatogowe ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
30 30 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

4,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Dariusz Janiszewski
dariusz.janiszewski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze na poziomie inzynierskim z
zakresu fizyki, astronomii, automatyki i robotyki.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu technologii kosmicznych skoncentorwanych
wokoto technologii satelitarnych i misji badawczych. Przyktady zastosowan obejmujg znane cywilne
projekty misji kosmicznych. 2. Rozwijanie u studentow umiejetnosci rozwigzywania problemow
projektowych na drodze analizy przebytych/trwajgcych misji i odtwarzania tak pozyskanej wiedzy. 3.
Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej podczas realizacji kohcowego projektu w
ramach laboratorium.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Student zna i rozumie w pogtebionym stopniu wybrane dziaty matematyki; ma poszerzong i pogtebiong
wiedze niezbedng do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan z zakresu teorii sterowania,
optymalizacji, modelowania, identyfikaciji i przetwarzania sygnatow; [K2_W1]



Student ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systeméw;
[K2_WS5]

Student ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréw automatyki i robotyki;
[K2_W10]

Student ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu
automatyki i robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych; [K2_W12]

Umiejetnosci:

Student potrafi krytycznie korzystaé z informacji literaturowych, baz danych i innych zrédet w jezyku
polskim i obcym; [K2_U1]

Student potrafi wyznacza¢ modele prostych systemow i proceséw, a takze wykorzystywac je do celéw
analizy i projektowania uktadow automatyki i robotyki; [K2_U10]

Student potrafi oceni¢ przydatnos$¢ i mozliwosé wykorzystania nowych osiggnie¢ (w tym technik i
technologii) w zakresie automatyki i robotyki; [K2_U16]

Kompetencje spoteczne:

Student posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzgdzenia i
ich elementy moga funkcjonowac; [K2_K4]

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

Wiedza nabyta w ramach wyktadu jest weryfikowana przez egzamin o charakterze obrony zbioru
raportéw z laboratorium. Egzamin sktada sie z ok 6 pytan (gtéwnie otwartych), réznie punktowanych.
Prog zaliczeniowy: 50% punktéw. Zagadnienia egzaminacyjne zgodne sg z sylabusem i biezgcymi
wiadomosciami, zostajg udostepnione studentom w trakcie wyktadu.

Umiejetnosci nabyte w ramach zaje¢ laboratoryjnych weryfikowane sg na podstawie sporzgdzonych
raporow z eksperymentow i dziennika laboratoryjnego.

TreSci programowe

Srodowisko kosmiczne

Orbity i rodzaje orbit

Geometria satelitarna

Struktura statku kosmicznego

Fazy i tryby misji oraz wyniesienia statkdw kosmicznych

Wymagania misji kosmicznych

Metody transportu z Ziemi na bliskie orbity

Ukfady napedowe dla sztucznych obiektéw

Geometria srodowiska satelity

Satelitarne komponenty na orbicie i wspotpracujgce komponenty naziemne

Case study: Konfiguracja i projekt satelity na niskiej orbicie okotoziemskiej,

Open Problems: Sterowanie, Mechanika, Przetwarzanie, Stacyjny przesyt mocy,

Studenci w trakcie wyktadu analizujg tematy rzeczywistych i emulowanych (symulowanych) zagadnien
powigzanych z badaniami naukowymi jednostki, zwtaszcza w zakresie aplikacji wybranych metod.
Program laboratorium obejmuje nastepujgce zagadnienia zwigzane z projektem podsystemoéw i
konfiguracjg satelity typy LEO w zakresie uktadow elektronicznych instrumentéw, systemow pednych,
misji i eksperymentéw

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy.
2. Cwiczenia laboratoryjne: wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych, badanie przygotowanych probleméw.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zaje¢ 40 1,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




