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1. Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia (nabor)
2024/25

Specjalnos$¢: konstrukcja dronéw Kod przedmiotu

Jednostka zarzadzajaca kierunkiem studiow

03MBMKDS.DI14.3271.24

Wydziat Inzynierii Mechanicznej Jezyki wyktadowe

Poziom studiéw
drugiego stopnia (mgrinz.)

Profil studiéw
Profil ogélnoakademicki

Forma studiéw
studia stacjonarne

Wymagania wstepne

polski

Obligatoryjnos¢
Obligatoryjny specjalnosciowy

Blok zajeciowy
Przedmioty specjalnosciowe

Przedmioty
wprowadzajace
Koordynator Krzysztof Nowicki
Okres Forma zaliczenia
Semestr 3 Zaliczenie na ocene

Forma prowadzenia i godziny zaje¢

Wyktad: 15

Cwiczenia laboratoryjne: 15

2. Efekty uczenia sie dla przedmiotu
Odniesienie

Kod Opis efektéw uczenia sie do kierunkowych

efektéw uczenia sie
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Kod

Wiedza:
W1

Odniesienie
Opis efektow uczenia sie do kierunkowych
efektow uczenia sie

Potrafi okresli¢ wymagania dotyczace napedu dronéw | MBM_02 K W05,
latajgcych, ladowych i ptywajacych. Posiada wiedze MBM_02_K W06
w zakresie projektowania napedéw oraz ich uktadéw

sterowania stosowanych w dronach.

Umiejetnosci:

ul

Potrafi zaprojektowa¢ uktad napedowy oraz MBM_02_K U07,
oprogramowac ukfad sterowania drona. MBM_02_K U08

Kompetencje spoteczne:

K1

Lp.

Potrafi skorzysta¢ z wiedzy ekspertéw w zakresie MBM_02_K K01,
projektowania napeddw i wykorzystac jg w procesie MBM_02_K K02
prototypowania napedu drona z uwzglednieniem

priorytetéw.

3. Tresci programowe

Tresci programowe Formy zajec

Temat: Wprowadzenie. Wyktad
Cel: Omowienie podstawowych poje¢, terminologii
oraz klasyfikacji z zakresu konstrukcji uktaddw
napedowych i sterujgcych dronami. Temat: Napedy
drondéw

Cel: Prezentacja podstawowych napeddw stosowanych
w konstrukcji dronéw wraz z okresleniem ich cech
charakterystycznych oraz obszaréw stosowania.
Temat: Sensory i aktuatory dronéw

Cel: Czujniki oraz urzagdzenia wykonawcze stosowane
w napedach drondw oraz stuzace do realizacji
proceséw pomocniczych. Temat: Wydajnos¢ i
stabilno$¢ pracy uktadu sterowania dronem.

Cel: Przedstawienie warstwy uktadu sterownia dronem
odpowiedzialnej za bezposrednig kontrole urzadzen
wykonawczych. Omdwienie podstawowych
algorytmdw. Temat: Monitorowanie uktadu sterowania
Cel: Przedstawienie warstwy uktadu sterowania
odpowiedzialnej za monitorowanie uktadu sterowania.
Temat: Nadmiarowos$¢ uktadéw sensorycznych

Cel: Omowienie problematyki redundancji czujnikéwl)
drona w kontekscie jego konstrukcji oraz
bezpieczenstwa uzytkowania. Temat: Wykrywanie
usterek w czasie pracy

Cel: Przedstawienie warstwy uktadu sterowania
odpowiedzialnej za wykrywanie usterek. Temat:
Nawigacja w przestrzeniach otwartych i zamknietych
Cel: Przedstawienie warstwy uktadu sterowania
odpowiedzialnej za nawigacje przestrzenna drona.
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Odniesienie
do charakterystyk
PRK
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Lp. Tresci programowe Formy zajec

2. Temat: Wprowadzenie. Cwiczenia laboratoryjne

Cel. Omoéwienie zasad postugiwania sie Srodowiskiem
programowania. Temat: Sterowanie funkcjami
podstawowymi.

Cel: Implementacja wybranego algorytmu sterowania
funkcjami niskiego poziomu wybranego urzadzenia
wykonawczego drona. Temat: Monitorowanie stanu.
Cel: Implementacja wybranego algorytmu
monitorowania stanu sensoréw odpowiedzialnych za
realizacje pojedynczej funkcji drona wraz z
optymalizacja problemu nadmiarowosci liczby
czujnikdw. Temat: Wykrywanie usterek

Cel: Implementacja algorytmu wykrywania wybranej
usterki w uktadach wykonawczych drona. Temat
Nawigacja

Cel: Implementacja wybranego algorytmu nawigacji
drona w przestrzeni zamknietej lub otwarte;j.

Efekty uczenia sie dla
przedmiotu

UL K1

4. Metody prowadzenia zaje¢, weryfikacji efektow uczenia sie i warunki zaliczenia

Forma zaje¢
Metody prowadzenia zajec:
Wykfad, Case study
Metody (sposoby) weryfikacji:
Wyktad
Zaliczenie pisemne
Warunki zaliczenia przedmiotu:
50% punktéw z zaliczenia pisemnego
Metody prowadzenia zajec:
Cwiczenia laboratoryjne, Projekt
. Metody (sposoby) weryfikacji:
Cwiczenia laboratoryjne
Raport

Warunki zaliczenia przedmiotu:

Udziat:
100%

Udziat:
100%

Przygotowanie raportéw z ¢wiczen laboratoryjnych ocenionych ni nizej niz 3.0

Efekt
uczenia
sie dla
przedmiot

U Zaliczenie pisemne

w1l X

ul

K1 X
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Metody (sposoby) weryfikacji

Raport
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5. Literatura

Literatura podstawowa

1. Baichtal J., Building Your Own Drones: A Beginners' Guide to Drones, UAVs, and ROVs, Que Publishing, 2015

Literatura uzupetniajaca

1. Cameron Hughes C., Tracey Hughes T., Robot Programming: A Guide to Controlling Autonomous Robots, Que

Publishing, 2016

6. Naktad pracy studenta - bilans godzin i punktéw ECTS

Aktywnos¢ studenta

Zajecia prowadzone

z bezposrednim udziatem
nauczyciela akademickiego
lub innych oséb
prowadzacych zajecia

Wyktad

Cwiczenia laboratoryjne

Przygotowanie do zajec
Praca wtasna studenta Konsultacje
Studiowanie literatury
taczny nakiad pracy studenta
Liczba punktéw ECTS

* Godzina (dydaktyczna) oznacza 45 minut
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Obcigzenie
studenta

Liczba godzin

15

15

15
55

474



