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Nazwa i kod przedmiotu

Metody echolokacji i nawigacji, PG_00064522

Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiow

luty 2025 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2025/2026

Poziom ksztatcenia Il stopnia Grupa zaje¢ Grupa zaje¢ fakultatywnych
Grupa zaje¢ specjalnosciowych
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposab realizacji na uczelni

Rok studiéw 1 Jezyk wyktadowy angielski

Semestr studiow 2 Liczba punktow ECTS 2.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Woydziat Elektroniki, Telekomunikaciji

i Informatyki -> Katedra Sygnatow i Systemow WETI

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr hab. inz. Jacek Marszal

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

prof. dr hab. inz. Roman Salamon

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |[RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 0.0 0.0 0.0 0.0 30
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 |30 4.0 16.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z zasadg pracy, budowa i parametrami systeméw
radiolokacyjnych, hydrolokacyjnych i aerolokacyjnych stosowanymi w automatyce oraz poznanie metod i
technik generacji, emisji, detekcji i zobrazowania.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K7_WO03] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu budowe i
zasady dziatania komponentow i
systemow zwigzanych z
kierunkiem studiow, w tym teorie,
metody i ztozone zaleznosci
miedzy nimi oraz wybrane
zagadnienia szczegotowe —
wiasciwe dla programu ksztatcenia

Student opisuje zasady pracy,
schematy funkcjonalne i algorytmy
przetwarzania sygnatow w
systemach echolokacyjnych
stosowanych w automatyce i
robotyce. Definiuje parametry
techniczne i eksploatacyjne
systemdw echolokacyjnych i
analizuje zaleznos$ci zachodzace
miedzy nimi.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_U03] potrafi zaprojektowac,
zgodnie z zadang specyfikacja,
oraz wykonac typowe dla kierunku
studiéw ztozone urzadzenie,
obiekt, system lub zrealizowaé¢
proces, uzywajac odpowiednio
dobranych metod, technik,
narzedzi i materiatow, korzystajac
ze standarddw i norm
inzynierskich, stosujac wtasciwe
dla kierunkéw studidéw technologie
i wykorzystujac doswiadczenie
zdobyte w Srodowisku zajmujgcym
sie zawodowo dziatalnoscig
inzynierskg

Dobiera wiasciwe rozwigzania
systemow echolokacyjnych do
zadan, ktore spetniajg w
systemach automatyki i robotyki.
Analizuje rozwigzania techniczne
systeméw z punktu widzenia ich
realizowalnosci i kosztow.

[SU3] Ocena umiejgtnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu
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Tresci przedmiotu

CENOORWN =

38

. Sprawy organizacyjne, wymagania, konsultacje

Ogolna zasada pracy systeméw echolokacyjnych
Zasada pracy mikrofalowych systeméw echolokacyjnych
Zasada pracy akustycznych systeméw echolokacyjnych

. Zasada pracy laserowych systemow echolokacyjnych

. Zastosowania systemow echolokacyjnych w automatyce i robotyce.

. Schemat funkcjonalny systemu echolokacyjnego

. Zasieg, rozdzielczo$¢ katowa i wgtebna, czas przeszukiwania przestrzeni
. Metody przeszukiwania przestrzeni.

. Systemy jedno- i wielowigzkowe.

. Sygnaty sondujace, widma i funkcje autokorelac;ji

. Funkcja niejednoznacznosci

. Anteny mikrofalowych systemoéw echolokacyjnych.

. Przetworniki i anteny akustycznych systeméw echolokacyjnych
. Przetworniki laserowych systeméw echolokacyjnych

. Charakterystyki kierunkowe

. Wskaznik kierunkowosci

. Poziom zrédta

. Ogolna charakterystyka kanatéw systemow echolokacyjnych
. Rozktad przestrzenny predkosci propagacji

. Refrakcja i trasy propagaciji fal

. Odbicie fali, cele echolokacyjne

. Rewerberacja

. Szumy w kanatach systemoéw echolokacyjnych

. Szumy elektryczne odbiornika

. Sygnaty echa, efekt Dopplera

. Detekcja i estymacji parametrow sygnatéw echa, prawdopodobienstwo detekgiji i fatszywego alarmu

. Prég detekg;ji i krzywe operacyjne odbiornika

. Rédwnanie zasiegu

. Parametry rownania zasiegu

. Wyznaczanie parametréw technicznych systemu z réwnania zasiegu
. Metody zobrazowania sygnatéw echa

. Metody $ledzenia celéw ruchomych

. Odbiér znanego sygnatu na tle szumu gaussowskiego, odbiornik dopasowany

. Przeglad rozwigzan technicznych mikrofalowych systeméw echolokacyjnych w automatyce i robotyce
. Przeglad rozwigzan technicznych akustycznych systeméw echolokacyjnych w automatyce i robotyce
37. Przeglad rozwigzan technicznych optycznych systemoéw echolokacyjnych w automatyce i robotyce

. Kierunki rozwoju systemoéw echolokacyjnych

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe) Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Egzamin pisemny

60.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Naukowego, Gdansk, 2006

1980

Salamon R.: Systemy hydrolokacyjne. Wyd. Gdanskiego Towarzystwa

Skolnik M.L.: Introduction to radar systems. McGraw-Hill, New York,

Uzupetniajaca lista lektur

Nie ma wymagan

Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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