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dr inz. Mohammad Ghaemi

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr hab. Anna Witkowska

prof. dr hab. inz. Wiestaw Taretko

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |15.0 0.0 0.0 30.0 0.0 45
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 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 11.0 44.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Podstawowe cele przedmiotu:

- przekazanie studentom podstawowej wiedzy dotyczgcej wspotczesnych systemoéw automatyzaciji,
naprowadzania, nawigacji oraz sterowania systemow transportowych

- przygotowanie studentow do samodzielnego projektowania wybranego systemu automatyzaciji,
naprowadzania, nawigacji lub sterowania systemoéw transportowych
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_W12] identyfikuje i
interpretuje gtéwne trendy
rozwojowe i najistotniejsze nowe
osiggniecia z zakresu nauk
inzynieryjno-technicznych i
dyscyplin naukowych wiasciwych
dla kierunku studiow

Student rysuje podstawowy
schemat blokowy systemu
automatyzacji, naprowadzania lub
sterowania systemu
transportowego Student dobiera
elementy sktadowe zapewniajgce
realizacje zadanej funkcji systemu
automatyzacji, naprowadzania lub
sterowania systemu
transportowego Student projektuje
uktad naprowadzania lub
sterowania systemu
transportowego

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_U13] ocenia przydatnosc i
mozliwos¢ wykorzystania nowych
osiggnigé (technik i technologii) w
realizacji zadan
charakterystycznych dla kierunku
studiow

Student przedstawia przyktady
aplikacji czujnikow i nastawnikéw
w systemach automatyzacji,
naprowadzania oraz sterowania
uzywanych w systemach
transportowych. Student opisuje
zasade dziatania poszczegdinych
elementow sktadowych
stanowigcych strukture systemu
automatyzacji, naprowadzania
oraz sterowania systemow
transportowych. Student
przedstawia definicje systemu
naprowadzania oraz sterowania
systemow transportowych, a takze
prezentuje ich klasyfikacje wg
wybranych kryteriow.

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K7_U03] dokonuje identyfikacji i
formutuje specyfikacje zadan w
zakresie projektowania systemow
i procesow transportowych, w tym
zadan nietypowych, uwzgledniajgc
réwniez ich aspekty
pozatechniczne

Student wymienia podstawowe
komponenty systemu
automatyzacji, naprowadzania,
nawigacji oraz sterowania
systemow transportowych.
Student przedstawia ogding
charakterystyke wybranego
systemu transportowego,
wymienia podstawowe jego
elementy sktadowe oraz zadania
ktore one realizujg.

[SU3] Ocena umiejgtnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU1] Ocena realizacji zadania
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Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu - wykfad

Zalety automatyzacji w transporcie na przyktadzie samochodu

Kategorie autonomicznej jazdy samochodu

Zautomatyzowany system transportowy i 'inteligencja’ jednostek transportowych

Rozwigzania technologiczne w transporcie

Dlaczego istnieje potrzeba tworzenia ITS?

Pojecie 'naprowadzanie’ i jego znaczenie

Pojecie 'nawigacja’ i jego znaczenie

Odwzorowania kartograficzne powierzchni Ziemi

System GNC w transporcie

Technologie naprowadzania jednostek transportowych

Laser i jego wykorzystywanie w systemach naprowadzania

Zasada dziatania systeméw naprowadzania z wykorzystaniem fal

Podstawowe techniki pomiaru odlegtosci pomiedzy obiektem a punktami odniesienia:

Interpretacja matematyczna trilateracji

Systemy globalnego okreslania pozycji GNSS

Echolokacja za pomocg RADARu, LIDARu oraz SONARu

Zasada dziatania systemu nawigacji inercyjnej INS

Podstawowe bloki, wchodzgce w sktad systemoéw nawigacji inercyjnej

Okreslenie kierunku przemieszczania jednostki za pomocg INS

Zasada dziatania akcelerometru oraz zyroskopu

Zalety systemow nawigacji inercyjnej INS

System pomiaru ruchéw wtasnych jednostki

Obrazowanie wizyjne

Wspoipraca kamer wizyjnych z lidarem i radarami w pojazdach autonomicznych

Oswietlenie drogi w pojazdach autonomicznych
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Czujniki laserowe odlegtosci pojazdéw transportowych

Laserowe systemy naprowadzania pojazdéw transportowych

Architektura systemu monitorowania w systemie dokowania i cumowania jednostek ptywajgcych

Czujniki ultradzwiekowe odlegtosci pojazdéw transportowych

Naprowadzanie samolotu podczas ladowania

Systemy GNC w autonomicznych pojazdach drogowych

‘Inteligentne’ operacje autonomicznych jednostek ptywajgcych

Charakterystyka systemu GBAS-RTK (Real Time Kinematic) w porcie Gdynia

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe) Prog zaliczeniowy Sktadowa oceny kohncowej
Wyktad 66.0% 51.0%
Projekt 100.0% 49.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1.

Z. Domachowski, M. H. Ghaemi, Okretowe uktady automatyki,
Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej, 2019.

Sklep wydawcy: https://sklep.pg.edu.pl/pl/automatyka-i-robotyka/
360-domachowski-z-ghaemi-mh-okretowe-uklady-automatyki.html
R. Smierzchalski, Automatyzacja i sterowanie statkiem,
Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej, 2013.

Strona wydawcy: https://www.pg.edu.pl/wydawnictwo/oferta-
wydawnicza/automatyzacja-i-sterowanie-statkiem

G. Rutkowski, Eksploatacja statkéw dynamicznie pozycjonowanych
, Trademar, 2013.

Informacje o ksigzce: https://trademar.pl/eksploatacja-statkow-
dynamicznie-pozycjonowanych

Transport - Nowe wyzwania, Wydawnictwo Naukowe PWN, 2016,
Autor: Krystyna Wojewddzka-Krdl, Elzbieta Zatoga, ISBN:
978-83-01-18462-9

Uzupetniajgca lista lektur

A. Witkowska, Metody alokacji sterowan w uktadach
dynamicznego pozycjonowania statku, w: Aktualne problemy
automatyki i robotyki, red. K. Malinowski, J. Jézefczyk, J. Swigtek,
Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, 2015. https://www.exit.pl/
aktualne-problemy-automatyki-i-robotyki

R. Smierzchalski, Struktura systemu sterowania statkiem
dynamicznie pozycjonowanym, Zeszyty Naukowe Wydziatu
Elektrotechniki i Automatyki Politechniki Gdariskiej, Nr 51,

2016. Artykut dostepny online: https://mostwiedzy.pl/pl/publication/
struktura-systemu-sterowania-statkiem-dynamicznie-
pozycjonowanym,1234567890

Kierunki automatyzacji systemow transportowych. Dudzinski, P.,
Madejski, W., Roos, H. J. Inzynieria Maszyn, 2003, R. 8, z. 1, str.
39-48

Cyfryzacja i zastosowanie sensoréw w transporcie kontenerowym.
Aleksandra Filipowicz, Katarzyna Kuzmicz, Karolina Proscio, Edyta
Rutkowska. Akademia Zarzadzania, ISSN 2544-512X, 2021, str.
119-139
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Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zagadnienia do analizy i dyskusiji:

Automatyzacja a autonomizacja w transporcie — réznice, etapy rozwoju oraz rola cztowieka w sterowaniu
pojazdem.

Korzysci i ograniczenia inteligentnych systeméw transportowych (ITS) na przyktadzie transportu drogowego
i morskiego.

Rola naprowadzania, nawigacji i sterowania w systemach GNC stosowanych w réznych srodkach transportu.

Mozliwosci i ograniczenia wykorzystania GNSS, INS, radaru, lidaru, sonaru i kamer do okreslania potozenia
oraz obserwacji otoczenia.

Integracja danych z réznych czujnikéw w pojazdach autonomicznych — znaczenie dla doktadnosci,
niezawodnosci i bezpieczenstwa dziatania.

Przykladowe pytania egzaminacyjne / kolokwialne:

Czym rozni sie automatyzacja od autonomizacji w transporcie i jak zmienia sie rola kierowcy na
poszczegolnych poziomach automatyzacji jazdy?

Jakie funkcje petnig podsystemy naprowadzania, nawigaciji i sterowania w systemie GNC?

Na czym polegaja metody pomiarowe ToF i TDoA oraz jak mozna wykorzysta¢ ich wyniki do okreslenia
potozenia obiektu?

Jak dziatajg radar, lidar i sonar oraz jakie sg podstawowe réznice miedzy ich zastosowaniami w transporcie?

Z jakich podstawowych elementéw sktada sie system INS, jak wyznacza ruch obiektu i jakg role odgrywa
filtracja Kalmana w integracji danych nawigacyjnych?

Przyktadowe zadania praktyczne:

Pomiar odlegtosci metoda ToF: obliczy¢ odlegto$¢ od czujnika do przeszkody na podstawie zadanego
czasu powrotu echa i predkosci rozchodzenia sig fali, uwzgledniajac droge sygnatu do przeszkody i z
powrotem.

Wyznaczanie potozenia metoda trilateracji: okresli¢ wspotrzedne obiektu na ptaszczyznie na podstawie
odlegtosci od trzech punktoéw odniesienia o znanych wspotrzednych oraz przedstawi¢ rozwigzanie graficznie.

Analiza danych inercyjnych: na podstawie uproszczonych danych o przyspieszeniu, predkosci kagtowe;j i
warunkach poczgtkowych wyznaczyé zmiany predkosci oraz orientacji obiektu.

Dobér czujnikéw dla pojazdu autonomicznego: zaproponowac zestaw czujnikdw do lokalizacji pojazdu i
wykrywania przeszkdd, uzasadni¢ wybor oraz przedstawi¢ schemat integracji danych.

Monitoring dokowania i cumowania: opracowa¢ schemat systemu pomiarowego dla jednostki ptywajacej,
wskazujgc rozmieszczenie czujnikdw oraz sposob wyznaczania odlegtosci od nabrzeza, predkosci zblizania
i orientacji jednostki.

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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