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CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z klasyfikacja, budowg i dziataniem oraz wyposazeniem bezzatogowych jednostek
ptywajacych

Zapoznanie z modelowaniem ruchu bezzatogowych jednostek ptywajgcych

Zapoznanie z metodami sterowania bezzatogowych jednostek ptywajacych do réznych zadan
realizowanych samodzielnie lub w tawicy

Umiejetnosé modelowania w srodowisku Matlab ruchu bezzatogowej jednostki ptywajgcej

Umiejetnos¢ sterowania niskopoziomowego w srodowisku Matlab ruchem bezzatogowej jednostki
ptywajacej

Umiejetnosé implemntacji w srodowisku Matlab sterowania bezzatogowych jednostek ptywajacych do
réznych zadan realizowanych samodzielnie lub w tawic

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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Wiedza z zakresu dynamiki i kinematyki oraz sensoréw robotéw

Umiejetnos¢ programowania inzynierskiego w srodowisku Matlab

EFEKTY KSZTALCENIA
ma wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i zasady dziatania bezzatogowych jednostek ptywajacych

ma wiedze dotyczaca sensoréw i dodatkowego wyposazenia bezzatogowych jednostek ptywajacych

ma wiedze w zakresie modelowania ruchu bezzatogowych jednostek ptywajacych

ma wiedze w zakresie sterowania bezzatogowymi jednostkami ptywajgcymi po zadanej trajektorii

ma wiedze w zakresie algorytméw do detekcji i unikania przeszk6d w Srodowisku morskim

ma wiedze w zakresie metod sterowania dla wspotdziatania tawicy bezzatogowych jednostek ptywajacych
potrafi zamodelowacé ruch bezzatogowej jednostki ptywajacej w srodowisku Matlab

potrafi zaprojektowac w srodowisku Matlab regulatory podstawowych parametréw ruchu jednostki
ptywajace;j

potrafi zaprojektowac prosty system sterowania jednostkg ptywajaca po zadanej trajektorii z omijaniem
przeszkod

potrafi zastosowaé wybrane algorytmy dla realizacji wspotdziatania tawicy bezzatogowych jednostek
ptywajacych

Student zna podstawowe zespoty i uktady robotéw przemystowych. Zna konstrukcje robotéw
monolitycznych o szeregowej strukiturze kinematycznej, robotéw o budowie modutowej i szeregowej
strukturze kinematycznej oraz robotéw i manipulatoréw o strukturach rownolegtych.

TRESCI PROGRAMOWE

WYKEADY Liczba
godzin

Bezzatogowe jednostki ptywajace 2
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Wyposazenie bezzatogowych jednostek ptywajacych
Modelowanie ruchu bezzatogowych jednostek ptywajgcych
Regulatory parametréw ruchu bezzatogowych jednostek ptywajacych
Sterowanie bezzatogowym pojazdem podwodnym po zadanej trajektorii
Algorytmy do detekcji i omijania przeszkéd w srodowisku morskim
Metody sterowania tawicg bezzatogowych pojazdéw podwodnych
Razem
CWICZENIA
Kolokwium nr 1
Kolokwium nr 2
Razem
ZAJECIA LABORATORYJNE
Modelowanie ruchu bezzatogowych jednostek ptywajgcych w srodowisku Matlab

Implementacja i dostrajanie regulatorow parametréow ruchu bezzatogowego pojazdu nawodnego
w Srodowisku Matlab

Implementacja i dostrajanie regulatorow parametréw ruchu bezzatogowego pojazdu
podwodnego w srodowisku Matlab

Realizacja zadan indywidualnych nr 1
Implementacja w $rodowisku Matlab algorytmu sterowania po zadanej trajektorii

Implementacja w Srodowisku Matlab algorytméw do detekc;ji i unikania przeszk6d w srodowisku
morskim

Modelowanie problemu predator-prey w srodowisku Matlab

Implementacja w $rodowisku Matlab prostych algorytméw wspoétdziatania bezzatogowych
pojazdéw podwodnych

Realizacja zadan indywidualnych nr 2

Razem
NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Notebook z projektorem
Stanowiska komputerowe z oprogramowaniem dydaktycznym

SPOSOBY OCENY

FORMUJACA

Kolokwium nr 1 EK1-EK4
Kolokwium nr 2 EK4-EK6

PODSUMOWUJACA
Sprawozdanie z wykonanego zadania EK7-EK8
Sprawozdanie z laboratorium EK9-EK10

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
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Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci

semestr | ! razem
udziat w wyktadach 10 10 20
udziat w ¢wiczeniach 2 2 4
udziat w zajeciach laboratoryjnych 18 18 36
Przygotowanie sie do wyktaddéw i cwiczenh 10 15 25
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 10 20 30
Przygotowanie sie do kolokwium 10 10 20
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 60 75 135
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 3 5
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
ma wiedze w zakresie modelowania ruchu bezzatogowych jednostek ptywajgcych

EK3 |nie ma wiedzy w zakresie modelowania |ma podstawowa wiedzg w zakresie ma duzg wiedze w zakresie ma catosciowg wiedze w zakresie
ruchu bezzatogowych jednostek modelowania ruchu bezzatogowych modelowania ruchu bezzatogowych modelowania ruchu bezzatogowych
ptywajacych jednostek ptywajgcych jednostek ptywajacych jednostek ptywajgcych
ma wiedze w zakresie sterowania bezzatogowymi jednostkami ptywajgcymi po zadanej trajektorii

EK4 |nie ma wiedzy w zakresie sterowania ma podstawowa wiedze w zakresie ma duzg wiedze w zakresie sterowania |ma cato$ciowg wiedze w zakresie
bezzatogowymi jednostkami ptywajgcymi |sterowania bezzatogowymi jednostkami |bezzatogowymi jednostkami ptywajacymi |sterowania bezzatogowymi jednostkami
po zadanej trajektorii ptywajacymi po zadanej trajektorii po zadanej trajektorii ptywajacymi po zadanej trajektorii
ma wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i zasady dziatania bezzatogowych jednostek ptywajgcych

EK1 |nie ma wiedzy w zakresie klasyfikacii, ma wiedze w zakresie klasyfikacji lub ma wiedze w zakresie klasyfikacji i ma wiedze w zakresie klasyfikacji,
budowy i zasady dziatania budowy lub zasady dziatania budowy lub zasady dziatania budowy i zasady dziatania
bezzatogowych jednostek ptywajacych  |bezzatogowych jednostek ptywajacych |bezzatogowych jednostek ptywajacych |bezzatogowych jednostek ptywajacych
ma wiedze dotyczacg sensorow i dodatkowego wyposazenia bezzatogowych jednostek ptywajgcych

EK2 |nie ma wiedzy dotyczgcej sensorow i ma wiedze dotyczgca wybranego ma wiedze dotyczgcg wiekszosci ma wiedze dotyczgca wszystkich
dodatkowego wyposazenia sensora lub dodatkowego wyposazenia |sensorow i dodatkowego wyposazenia |sensorow i dodatkowego wyposazenia
bezzatogowych jednostek ptywajacych |bezzatogowych jednostek ptywajacych |bezzatogowych jednostek ptywajacych |bezzatogowych jednostek ptywajacych
ma wiedze w zakresie algorytmow do detekcji i unikania przeszkod w srodowisku morskim

EK5 |nie ma wiedzy w zakresie algorytméw do |ma wiedzg w zakresie algorytmow do ma wiedze w zakresie algorytméw do ma zaawansowang wiedze w zakresie
detekcji i unikania przeszkéd w detekcji lub unikania przeszkéd w detekcji i unikania przeszkéd w algorytméw do detekcji i unikania
Srodowisku morskim $rodowisku morskim Srodowisku morskim przeszkdd w Srodowisku morskim
ma wiedze w zakresie metod sterowania dla wspotdziatania tawicy bezzatogowych jednostek ptywajgcych

EKe6 |Nie ma wiedzy w zakresie metod ma pOdStaWOW% wiedzq w’zak.re5|el ma duzg wiedze w zakresie metod ma zaawansowana W'edzpf W ;akre§|e

. o . . metod sterowania dla wspétdziatania ) s . . metod sterowania dla wspétdziatania

sterowania dla wspétdziatania tawicy tawicy bezzatogowych jednostek sterowania dla wspdétdziatania tawicy lawicy bezzatogowych jednostek
bezzatogowych jednostek ptywajgcych plywajacych bezzatogowych jednostek ptywajacych plywajacych
potrafi zamodelowac ruch bezzatogowej jednostki ptywajgcej w srodowisku Matlab

EK7 |nie potrafi zamodelowac ruch potrafi zamodelowac ruch jednego typu |potrafi zamodelowaé ruch co najmniej potrafi zamodelowac ruch wszystkich
bezzatogowej jednostki ptywajacej w bezzatogowej jednostki ptywajacej w dwoch typow bezzatogowej jednostki bezzatogowych jednostek ptywajacych w
Srodowisku Matlab Srodowisku Matlab ptywajacej w srodowisku Matlab Srodowisku Matlab
potrafi zaprojektowac prosty system sterowania jednostkg ptywajgcg po zadanej trajektorii z omijaniem przeszkéd

. ) . } ) . 3 ) . . potrafi zaprojektowaé prosty system
EK9 |nie potrafi zaprojektowac prosty system  |potrafi zaprojektowac prosty system potrafi zaprojektowac prosty system sterowania jednostka plywajaca po

sterowania jednostkg ptywajaca po
zadanej trajektorii z omijaniem przeszkod

sterowania jednostka ptywajaca po
zadanej trajektorii z pomoca nauczyciela

sterowania jednostkg ptywajacg po
zadanej trajektorii

zadanej trajektorii z omijaniem
przeszkod




potrafi zastosowac wybrane algorytmy dla realizacji wspotdziatania tawicy bezzatogowych jednostek ptywajacych

nie potrafi zastosowacé wybranych

potrafi zastosowac jeden algorytm dla

potrafi zastosowaé co najmniej dwa

potrafi zastosowac wszystkie wybrane

EK10 |algorytméw dla realizacji wspotdziatania realizacii wsoéldziatania tawic algorytmy dla realizacji wspétdziatania |algorytmy dla realizacji wspétdziatania
tawicy bezzatogowych jednostek ) poid y tawicy bezzatogowych jednostek tawicy bezzatogowych jednostek
. bezzatogowych jednostek ptywajgcych . .
ptywajacych ptywajacych ptywajacych
potrafi zaprojektowac w srodowisku Matlab regulatory podstawowych parametrow ruchu jednostki ptywajgcej
EKg |nie potrafi zaprojektowac w srodowisku |potrafi zaprojektowac w srodowisku potrafi zaprojektowac w srodowisku potrafi zaprojektowa¢ w Srodowisku

Matlab regulatory podstawowych
parametréw ruchu jednostki ptywajacej

Matlab regulatory jednego parametru
ruchu jednostki ptywajacej

Matlab regulatory dwoch parametrow
ruchu jednostki ptywajacej

Matlab regulatory podstawowych
parametréw ruchu jednostki ptywajacej

EK11

Student zna podstawowe zespoty i uktady robotéw przemystowych. Zna konstrukcje

modutowej i szeregowej strukturze kinematycznej oraz robotéw i manipulatorow o strukturach réwnolegtych.

robotéw monolitycznych o szeregowej strukturze kinematycznej, robotéw o budowie




