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Poziom ksztatcenia I stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiéw stacjonarne Sposob realizacji na uczelni

Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 6 Liczba punktéw ECTS 2.0

Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Mechaniki i Konstrukcji Maszyn

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot dr hab. inz. Mirostaw Gerigk

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ |30.0 0.0 0.0 15.0 0.0 45
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |45 0.0 0.0 45

studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami zwigzanymi z osiggami i
zachowaniem sie bezzatogowych pojazdéw morskich, w tym nawodnych i podwodnych.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_W12] ma podstawowg wiedze
niezbedng do rozumienia
pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalno$ci inzynierskiej, ma
podstawowag wiedze z zakresu
zarzgdzania, w tym zarzadzania
jakoscia i prowadzenia
dziatalno$ci gospodarczej, w
zakresie ochrony wtasnosci
intelektualnej oraz prawa
patentowego; zna ogdine zasady
tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsiebiorczosci
oraz podstawowe zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy
obowigzujace w przemysle
maszynowym

Student posiada zdolnos¢ analizy
podstawowych zagadnien
zwigzanych z badaniami,
projektowaniem i eksploatacjg
pojazdow bezzatogowych, w
zakresie teorii i rozwigzywania
prostych zadan i probleméw
praktycznych. Dotyczy to
zagadnien wymienionych w celu i
karcie przedmiotu. Student potrafi
pracowac¢ w grupie przestrzegajac
wszystkich zasad, ktére decydujg
o profesjonalizmie.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_U01] potrafi pozyskiwac
informacje z literatury fachowej,
baz danych i innych zasobéw,
niezbgdne do rozwigzania zadan
inzynierskich; potrafi integrowaé
uzyskane informacje i dokonywac¢
ich interpretacji, a takze wycigga¢
whnioski i przedstawia¢ z
uzasadnieniem opinie

Student posiada zdolno$é
rozwigzywania podstawowych
problemoéw zwigzanych z
badaniami, projektowaniem i
eksploatacja pojazdow
bezzatogowych, w zakresie oceny
funkcjonalnosci, osiggow i
bezpieczenstwa pojazdow
bezzatogowych, w tym
wykonywania prostych zadan
inzynierskich.

[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikéw
realizacji zadania

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU2] Ocena umiejetnosci analizy
informaciji

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO06] ma elementarng wiedze
w zakresie automatyki i robotyki
uktadéw mechanicznych

Student posiada zdolno$¢ analizy
podstawowych zagadnien
zwigzanych z badaniami,
projektowaniem i eksploatacjg
obiektéw bezzatogowych, w
zakresie teorii i rozwigzywania
probleméw praktycznych, w tym,
jesli chodzi o dobér metod i
narzedzi. Dotyczy to zagadnien
wymienionych w celu i karcie
przedmiotu, w tym automatyki i
robotyki uktadéw mechanicznych.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_U07] potrafi zaprojektowac
typowa konstrukcje, urzadzenia
mechanicznego, podzespotu lub
stanowiska badawczego uzywajac
wiasciwych metod i narzedzi z
uwzglednieniem zadanych
kryteriow uzytkowych

Student posiada zdolno$¢ analizy
podstawowych problemoéw
badawczych zwigzanych z
mechanika, konstrukcjq i
mechatronikg pojazdéw
bezzatogowych. Problemy te w
szczegolnosci dotycza: Krytyczna
ocena stanu wiedzy na temat
pojazdéw bezzatogowych.
Morskie pojazdy bezzatogowe.
Ladowe pojazdy bezzatogowe -
UGV. Powietrzne pojazdy
bezzatogowe - UAV. Pojazdy
bezzatogowe - problematyka
badawcza (zjawiska, parametry,
charakterystyki, cechy). Pojazdy
bezzatogowe - projektowanie.
Pojazdy bezzatogowe -
konstrukcja i budowa. Pojazdy
bezzatogowe - eksploatacja,
srodowisko eksploatacyjne, misje,
zadania. Pojazdy bezzatogowe -
Wyzwania: konstrukcje bliskiej
przysztosci. Pojazdy bezzatogowe
- Wyzwania: interoperacyjnosc¢ i
chmury PB. Pojazdy bezzatogowe
- Wyzwania: PB inteligentne.
Pojazdy bezzatogowe -
Omowienie koncepcji wybranych
pojazdéw PB - powietrznego,
ladowego, morskiego.

[SU5] Ocena umiejgtnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU2] Ocena umiejetnosci analizy
informaciji

[SU1] Ocena realizacji zadania

Tresci przedmiotu

Krytyczna ocena stanu wiedzy na temat pojazdéw bezzatogowych. Morskie pojazdy bezzatogowe, nawodne
i podwodne. Pojazdy bezzatogowe - problematyka badawcza (zjawiska, parametry, charakterystyki, cechy).
Pojazdy bezzatogowe - projektowanie. Pojazdy bezzatogowe - konstrukcja i budowa. Pojazdy bezzatogowe -
eksploatacja, $rodowisko eksploatacyjne, misje, zadania. Pojazdy bezzatogowe - Wyzwania: konstrukcje
bliskiej przysztosci. Pojazdy bezzatogowe - Wyzwania: interoperacyjnos¢ i chmury UMV. Pojazdy
bezzatogowe - Wyzwania: UMV inteligentne. Pojazdy bezzatogowe - Omdwienie koncepcji wybranych
pojazdéw UMV - morskich typu USV, UUV i AUV.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Student powinien posiada¢ podstawowe informacje z zakresu fizyki i matematyki stosowanej, analizy
matematycznej, metod numerycznych, mechaniki ciata statego, w tym kinetyki i dynamiki, konstrukcji i
budowy ztozonych obiektéw technicznych, rysunku technicznego i podstaw programowania oraz

mechatroniki i automatyki.
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Kolokwium i egzamin

56.0% 100.0%

Zalecana lista lektur
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Brzezina J. M. Atak dronéw. Wojskowy Instytut Wydawniczy,
Warszawa 2013.

Cwojdzinski L. Bezzatogowe Systemy Walki - charakterystyka, wybrane
probelmy uzycia i eksploatacji. Wojskowa Akademia Techniczna,
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BELLONAS.A., © 2015 Amber Books Ltd.
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Uzupetniajaca lista lektur

AUVSI/ONR,2007. Engineering Primer Document for the Autonomous
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Adresy eZasobow Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/ 1. Prosze przedstawi¢ definicje bezzatogowego pojazdu morskiego.
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

2. Prosze dokona¢ podziatu bezzatogowych pojazdéw morskich na:

- powierzchniowe USV

- podwodne UUV

- autonomiczne pojazdy podwodne AUV

3. Prosze opisac kluczowe technologie, decydujgce o rozwoju bezzatogowych pojazdéw morskich UMV.

Praktyki zawodowe Nie dotyczy
w ramach przedmiotu
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