Zatgcznik nr 9 do Zarzgdzenia nr 25/2019
Rektora PWSW w Przemystu z dnia 27 marca 2019 r.

KARTA ZAJEC (SYLABUS)

I.. Zajecia i ich usytuowanie w harmonogramie realizacji programu

Jednostka prowadzgca kierunek studiow

Instytut Nauk Technicznych

Nazwa kierunku studiow

Inzynieria transportu i logistyki

Forma prowadzenia studiow

stacjonarne

Profil studiow

praktyczny

Poziom ksztalcenia

studia I stopnia

Nazwa zajec

Pojazdy autonomiczne

Kod zajeé KW 07C

Poziom/kategoria zajec zajecia: ksztatcenia kierunkowego
wybieralnego

Status zajec obowigzkowy

Usyt‘uowfc'mze' zajec w harmonogramie semestr 6

realizacji zajec

Jezyk wyktadowy polski

Liczba punktow ECTS 3

Koordynator zajec¢ dr inz. Grzegorz Dzieniszewski

Odpowiedzialny za realizacje zajec

2. Formy zaje¢ dydaktycznych i ich wymiar w harmonogramie realizacji programu

studiow
Wyktad | Cwiczenia | Konwersatorium | Laboratorium | Projekt | Praktyka Inne
W C K L P PZ
15 - - 30 - - -

3. Cele zaje¢

Cel 1. Zapoznanie z wiedza og6lng z zakresu pojazdéw autonomicznych, nawigacja pojazdami
autonomicznymi oraz systemami wizyjnymi pojazdow autonomicznych.
Cel 2. Nabycie praktycznych umiej¢tnoséci identyfikowania systemow konstrukcyjnych

pojazddéw autonomicznych.




4. Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji.

A. Podstawowa wiedza z zakresu matematyki, elektrotechniki i mechaniki

5. Efekty uczenia si¢ dla zajeé, wraz z odniesieniem do kierunkowych efektow uczenia sie¢

Odniesienie
do kierunkowych
efektow uczenia sig -
identyfikator
kierunkowych efektow
uczenia sie

Lp. Opis efektow uczenia sie¢ dla zajec

Ma wiedz¢ z zakresu budowy ukladow sterowania

w_ol I automatyzacji, mechatroniki pojazdow mobilnych.

P6S_WG — K_WO05

Nabyt umiejetnosci analizy typowego obiektu automatyki

U 01 . .
- pojazdu autonomicznego.

P6S_UW — K_U14

Nabyt umiejetnosci opracowywania i analizowania
U 02 | dokumentacji z zakresu budowy pojazdéw autonomicznych | P6S_UK — K_U32
1 systemOw sterowania.

K 01 Rozumie potrzebe ciaglego ksztatcenia w celu podnoszenia

. P6U_KK - K_KO01
- kompetencji zawodowych. - -

6. Tresci ksztalcenia — oddzielnie dla kazdej formy zaje¢ dydaktycznych

Wyklad
Lp. Tematyka zaj¢é — szczegdtowy opis blokoéw tematycznych Liczba godz.
W 1 Wprowadzenie do zadania automatycznego sterowania pojazdoéw 1
autonomicznych.
W 2 | Wprowadzenie do globalnego systemu pozycjonowania GPS. 2
W 3 | Wprowadzenie do inercyjnego systemu pozycjonowania. 2
W 4 | Wykorzystanie modeli dynamiki pojazdéw w nawigacji. 2
W5 Wprowadzenie do planowania ruchu nieholonomicznych robotow 1
mobilnych.
W6 Rozpoznawanie otoczenia, klasyfikacja danych w pojazdach 2
autonomicznych.
W 7 | Budowa map otoczenia pojazdu autonomicznego, agregacja danych. 2
W 8 | Przeksztalcenia morfologiczne i w dziedzinie czgstotliwosci. 2
W9 | Przyklady zastosowan systemow wizyjnych w robotyce mobilnej, 1
przysztosé.
Razem 15

Laboratorium
Lp. Tematyka zajg¢ — szczegdtowy opis blokéw tematycznych Liczba godz.
L1 Zadanie jednoczesnej samolokalizacji i budowy mapy Simultaneous 5
Localization and Mapping

L 2 | Geometryczny opis pojazdow autonomicznych 5
L 3 | Optymalne trajektorie dla pojazdow autonomicznych 5
L4 Stergwani_e ze sprz¢zeniem zwrotnym z wykorzystaniem systemu 5
nawigacyjnego.
L 5 | Planowanie trasy z uwzglednieniem przeszkod. 5




L6

Percepcja cztowieka, wspdiczesny sprzet systemow wizyjnych.
Kamery 2D, 3D i skanery laserowe 3D.

Razem

30

7. Metody weryfikacji efektéw uczenia si¢ /w odniesieniu do poszczegolnych efektow/

Symbol Forma weryfikacji
efektu E ; ; ;
zamin | Egzamin . . Sprawdzian .
uczenia si & & Kolokwium | Projekt prave Sprawozdanie| Inne
€| ustny pisemny wejsciowy
W 01 X
U 01 X
U 02 X
K 01 X
8. Narzedzia dydaktyczne
Symbol Rodzaj zaje¢
N1 Wyktad polaczony z prezentacja multimedialng
N2 Laboratorium
9. Ocena osiagnietych efektow uczenia sie
9.1. Sposoby oceny
Ocena formujaca
F1 Zaliczenie pisemne
F2 Laboratorium - sprawozdanie
Ocena podsumowujaca
P1 Zaliczenie wyktadow na podstawie zaliczenia pisemnego (F1)
P2 Zaliczenie laboratorium na podstawie sprawozdania (F2)
P3 Zaliczenie przedmiotu na podstawie zaliczenia P1+P2
9.2. Kryteria oceny
Symbol
efektu na ocene¢ 3 na ocene¢ 3,5 na ocene 4 na oceng¢ 4,5 na ocen¢ 5
uczenia si¢
Ma wiedze z
zakresu budowy Jak na oceng 4, Jak na oceng 4.5,
. . Jak na oceng 3, RN ale rowniez zna
uktadéw sterowania R Jak na oceng 3,5, ale rowniez zna .
W 01 i automatyzacji ale rowniez zna ale rowniez zna systemy |systemy budowy map systemy planowania
— a uktady funkcjonalne . . . tras z
mechatroniki o - wykrywania krawedzi otoczenia oo
P pojazdow mobilnych uwzglednianiem
pojazdéw .
. przeszkod
mobilnych.
Jak na oceng 3, ale Jak na ocenc 4 Jak na oceng 4,5,
Nabyt umiejetnosci réwniez identyfikuje Jak na oceng 3,5, e na ocene %, ale rbwniez nabyt
. - R . réwniez nabyt .. x
analizy typowego Wprowadzenie do ale rowniez identyfikuje . e umiejetnosé
. . X s umiejetnosc ; ;
U 01 obiektu automatyki zadania zadania Simultaneous A .. | w zakresie tworzenia
_ - - tworzenia trajektorii - -
pojazdu automatycznego Localization and dla robotd innowacyjnych
autonomicznego. sterowania pojazdow Mapping yO0tOW koncepcji pojazdu
. mobilnych .
autonomicznych. autonomicznego
Nabyt umiejgtnosci
opracowywania i Jak na oceng 3, ale Jak na oceng 4, Jak na oceng 4,5,
analizowania réowniez potrafi Jak na oceng 35, rowniez nabyt ale rowniez nabyt
- i ale rowniez nabyt . o . -
dokumentacji z opracowac¢ model . 2 . umiej¢tnosé W umiejetnosc
U 02 umiejetno$é w zakresie - " .
— zakresu budowy prostego uktadu bud temd zakresie konstrukcji | w zakresie budowy
pojazdow pojazdu udowy Systemow pojazdow prostego pojazdu
; . : nawigacji ; !
autonomicznych i autonomicznego autonomicznych autonomicznego
systemow




sterowania.

K 01

Rozumie potrzebe
cigglego ksztatcenia
w celu podnoszenia

kompetencji
zawodowych

Jak na oceng 3,
ale rowniez rozumie
konieczno$¢
zdobywania wiedzy
praktycznej

Jak na oceng 3,5,
ale rowniez rozumie
potrzebe faczenia teorii
z praktyka

Jak na oceng 4
ale rowniez
rozumie
doskonalenia
swoich

s

Jak na oceng 4,5,
ale rowniez rozumie
potrzebe zdobywania

kwalifikacji w
systemie

kompetenciji pozaaedukacyjnym

10. Literatura podstawowa i uzupelniajaca

Literatura podstawowa:
1. Choromanski W.: Pojazdy autonomiczne i systemy transportu autonomicznego, PWN, Warszawa, 2020.

Literatura uzupelniajaca:
1. Schmidt T.: Pojazdy hybrydowe i elektryczne w praktyce warsztatowej. Budowa, dzialanie, podstawy obstugi,
WKil., Warszawa, 2019.

11. Macierz realizacji zajeé

Symbol Odniesienie efektu
ofektu do efektow Cele Tresci Narzedzia Sposoby
T zdefiniowanych zajec programowe | dydaktyczne oceny

uezenma sig dla programu

W _01 P6S WG — K W05 Cl1l W 1-W 15 N1 F1l

U 01 P6S UW - K Ul14 C?2 L1-L6 N 2 F2

U 02 P6S UK - K U32 C2 L1-L6 N 2 F2

K 01 | P6U KK—K_KO1 g ; VX 1_\’\'{ f N1,N2 | Obserwacja

12. Obciazenie pracg studenta

Srednia liczba godzin

Forma aktywnosci . . , .
na zrealizowanie aktywnosci

Udzial w wykladach 15
Udziat w éwiczeniach -
Udzial w konwersatoriach/laboratoriach/projektach 30

Udzial w praktyce zawodowej -
Udzial nauczyciela akademickiego w egzaminie
Udzial w konsultacjach 5

Suma godzin kontaktowych 50
Samodzielne studiowanie tresci wyktadow 10
Samodzielne przygotowanie do zaje¢ ksztattujgcych 15
umiejetnosci praktyczne
Przygotowanie do konsultacji -
Przygotowanie do egzaminu i kolokwiow -
Suma godzin pracy wlasnej studenta 25
Sumaryczne obciazenie studenta 75

Liczba punktow ECTS za zajecia 3
Obcigzenie studenta zajeciami ksztattujgcymi 50
umiejetnosci praktyczne




Liczba punktow ECTS za zajecia ksztattujgce 5
umiejetnosci praktyczne

13. Zatwierdzenie karty zajeé¢ do realizacji.

14. Odpowiedzialny za zajecia: Dyrektor Instytutu:

Przemysl, dnia ..................oll .



