—_

C1

Cc2

C3

C4

"~V NOGO WD =

. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: EKSPLOATACJA ROBOTOW MORSKICH
Kod przedmiotu: Er

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalnosc¢: Komputerowe wspomaganie automatyki i robotyki
Modut: Modut robotyki

Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: stacjonarne

Semestr studiéw: V, VI

Profil: ogolnoakademicki
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CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z klasyfikacja, budowg i zasadg dziatania bezzatogowych jednostek podwodnych

Zapoznanie z zakresem zastosowania bezzatogowych jednostek podwodnych w technologiach prac
podwodnych

Zapoznanie z standardowymi sposobami wykorzystania bezzatogowych jednostek podwodnych w
technologiach prac podwodnych

Zapoznanie z tendencjami rozwojowymi bezzatogowych jednostek podwodnych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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Wiedza z zakresu podstaw mechatroniki, automatyki i robotyki oraz eksploatacji urzgdzen hiperbarycznych

EFEKTY KSZTALCENIA
ma wiedze w zakresie klasyfikacji i zasady dziatania bezzatogowych jednostek podwodnych

ma wiedze w zakresie budowy bezzatogowych jednostek podwodnych

ma wiedze w zakresie technologii wykorzystania bezzatogowych jednostek podwodnych do realizacji
standardowych prac podwodnych

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY g;%zgf]‘
Bezzatogowe jednostki podwodne 5
Klasyfikacja bezzatogowych jednostek podwodnych 5
Budowa i zasada dziatania bezzatogowych jednostek podwodnych 5

Technologia wykorzystania bezzatogowych jednostek podwodnych w realizacji standardowych

prac podwodnych 5

Razem 20
ZAJECIA LABORATORYJNE

Przygotowanie bezzatogowej jednostki podwodnej do pracy i kontrola podstawowych

) 10
parametréw podczas pracy

Manewrowanie bezzatogowg jednostka podwodng podczas wykonywania pracy 16
Postprocesing danych pomiarowych zbieranych przez bezzatogowg jednostke podwodng 14

podczas pracy

Razem 40

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
Notebook z projektorem

Bezzatogowe jednostki podwodne typu ROV
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SPOSOBY OCENY

FORMUJACA
Kolokwium nr 1 EK1-EK2

PODSUMOWUJACA
Kolokwium nr 2 EK3

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr \' Vi razem

udziat w wyktadach 10 10 20
udziat w ¢wiczeniach 0 0 0
udziat w zajeciach laboratoryjnych 20 20 40
Przygotowanie do ¢wiczen, laboratoriow 25 10 35
Czytanie wskazanej literatury 20 10 30
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 75 50 125
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 3 2 5
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 | Na ocene 3 | Na ocene 4 | Na ocene 5
EK1 ma wiedze w zakresie klasyfikacji i zasady dziatania bezzatogowych jednostek podwodnych
<0,60)% <60, 75) % |<75,90)% <90, 100)%
EKD ma wiedze w zakresie budowy bezzatogowych jednostek podwodnych
<0,60)% <60,75)% |<75,90)% <90,100)%
EK3 ma wiedze w zakresie technologii wykorzystania bezzatogowych jednostek podwodnych do realizacji standardowych prac podwodnych

<0,60)% < 60,75 )% < 75,90 )% < 90,100 )%




