Zatacznik nr 3

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowiacego zatacznik do Uchwatly Nr 23/000/2022 Senatu AJP

z dnia 21 czerwca 2022 .

o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C1.1

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Projektowanie przemystowe
Punkty ECTS 5
Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka
Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski
Rok studiow 2
Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz L. . .
, . Dr inZ. Wojciech Zajac
os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Forma zaje¢ . Liczba '(_;Odznf Rok studiow/semestr Punkty ECTS (zgoﬂnie z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 2/3;
laboratoria 30/18 2/3; 5
projekty 15/10 2/3;

3. Wymagania wstepne, Z uwzglednieniem sekwencyjno$ci zaje¢

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy w zakresie wiedzy technicznej obejmujacej terminologie, pojecia, teorie, zasady, metody,
techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich zwigzanych z szeroko pojeta
automatyka i robotyka, procesami planowania i realizacji eksperymentéw tak w procesie przygotowania z
udziatlem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym $rodowisku

C2 - Przekazanie wiedzy ogolnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnieni automatyki i
robotyki, w tym projektowania proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod programowania

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci wyrobienie umiejetnosci projektowania maszyn i urzadzen, realizacji proceséw
automatyzacji i robotyzacji, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn oraz nadzoru
nad ich eksploatacja i inzynierii jakoSci

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci eksploatacji i integracji przemystowych systeméw sterowania oraz systemow
kontrolno-pomiarowych, obstugi i programowania przemystowych stanowisk zrobotyzowanych, projektowania i
realizacji prostych uktadéw i systeméw automatyki dostrzegajac kryteria uzytkowe, prawne i ekonomiczne oraz
rozwigzywania praktycznych zadan inzynierskich

C5 - USwiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych
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Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
W 01 Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczegétowa wiedze obejmujaca K W03,K_ W05,
- pojecia zwigzane z wizualizacjg proceséw przemystowych K. W06,K_ W08
Po zah.cze.mu przedmiotu student'ma podstawowa w.u.edzq, niezbedna do K W09, K W11,
Ww_02 rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych K W17
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej -
UMIEJETNOSCI
Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwa¢ informacje z
literatury, baz danych i innych Zrédet; potrafi integrowac uzyskane K_U01, K U06,
U_01 . . s iy . L
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz K_U08,K_U11
formutowacé i uzasadnia¢ opinie
Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawic¢ K_U04, K_U20,
U_02 prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego K_U21,K _U22,
K_U23
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
K 01 odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje oraz ma $wiadomo$¢ waznosci K_K02
i rozumie i skutki dziatalnos$ci inzynierskiej

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Lp. | Tresci wyktadéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

w1 Podstawy wizualizacji proceséw. Narzedzia inzynierskie 2 0,5

wizualizacji
w2 Planowanie scenariusza wizualizacji 2 0,5
W3 | Wizualizacja w $rodowisku InTouch Wonderware 2 1
W4 | Wizualizacja w $rodowisku InTouch Wonderware 2 1
W5 | Wizualizacja w Srodowisku TIA Portal cz. L. 2 1
w6 Wizualizacja w srodowisku InTouch Wonderware 2 1
W7 | Wizualizacja w $Srodowisku TIA Portal cz. L. 2 1
W8 | Wizualizacja w Srodowisku TIA Portal cz. L. 2 1
L) Przyktady zadan wizualizacji cz. I. 2 1
W10 | Przyktady zadan wizualizacji cz. L. 2 1
W11 | Przyktady zadan wizualizacji cz. I1. 2 1
W12 | Przyktady zadan wizualizacji cz. I1. 2 1
W13 | Pozatechniczne aspekty dziatalnos$ci inzynierskie;j. 2 1
W14 | Pozatechniczne aspekty dziatalnos$ci inzynierskie;. 2 1
W15 | Kolokwium zaliczeniowe 2 2

Razem liczba godzin wyktadéw 30 18

L. L, Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci laboratoriow

stacjonarnych | niestacjonarnych
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L1 Podstawy wizualizacji proceséw. Narzedzia inzynierskie ) 1
wizualizacji
L2 Podstawy wizualizacji proceséw. Narzedzia inzynierskie ) 1
wizualizacji
L3 Planowanie scenariusza wizualizacji 2 2
L4 Planowanie scenariusza wizualizacji 2 1
L5 Wizualizacja w Srodowisku InTouch Wonderware 2 1
L6 Wizualizacja w $rodowisku InTouch Wonderware 2 1
L7 Wizualizacja w srodowisku TIA Portal cz. L. 2 1
L8 Wizualizacja w srodowisku TIA Portal cz. L. 2 1
L9 Wizualizacja w srodowisku TIA Portal cz. 1. 2 2
L10 | Wizualizacja w $rodowisku TIA Portal cz. II. 2 1
L11 | Przyktady zadan wizualizacji cz. 1. 2 1
L12 | Przyktady zadan wizualizacji cz. 1. 2 1
L13 | Przyktady zadan wizualizacji cz. I1. 2 1
L14 | Przyktady zadan wizualizacji cz. II. 2 1
L15 | Kolokwium zaliczeniowe 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci projektow
stacjonarnych | niestacjonarnych

P1 Projekt podstawowej wizualizacji prostego procesu. 3 2
p2 Projekt wizualizacji $rednioztoZzonego procesu 2 2
P3 Projekt wizualizacji $rednioztoZzonego procesu 2
P4 Projekt wizualizacji zaawansowanego procesu 2 3
P5 Projekt wizualizacji zaawansowanego procesu 2
P6 Projekt zaliczeniowy 4 3

Razem liczba godzin projektow 15 10

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zaje¢

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybdr z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad Wyktad informacyjny, wyktad problemowy potaczony z | Komputer i projektor
dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria Cwiczenia doskonalagce obstuge oprogramowania | Komputer i projektor
maszyn i urzadzen multimedialny, tablica
suchoScieralna
Sala komputerowa z dostepem do
Internetu
Projekty Dobér wiasciwych narzedzi do realizacji zadania | Komputer i projektor

inzynierskiego

multimedialny, tablica
suchoscieralna

Sala komputerowa z dostepem do
Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiggniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

3
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Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

- wskazuje studentowi na potrzebe
uzupeiniania wiedzy lub stosowania
okreslonych metod i narzedzi, stymulujace do
doskonalenia efektéw pracy (wybér z listy)

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiggniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

Wyktad

F1 - sprawdzian pisemny

P3 - ocena podsumowujgca powstata na
podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
semestrze,

Laboratoria

F3 - sprawozdanie

P3 - ocena podsumowujgca powstata na
podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
semestrze

Projekt

F3 - sprawozdanie z realizacji projektu

P3 - ocena podsumowujgca powstata na
podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
semestrze

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)

Symbol

Wyktad

Laboratoria Projekt

efektu

F1

P3 F3 P3 F3 | P3

W_01

Ww_02

U_01

U_02

K 01

K 02

X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposéb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze

poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskana ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena konicowa

jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.

Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Zaliczenie z oceng

11. ObciazZenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin

na studiach
niestacjonarnych

na studiach
stacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):
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liczba godzin pracy studenta z bezpo$rednim udziatem nauczycieli 75 46
akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia
Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 19
Przygotowanie do laboratorium 10 15
Przygotowanie sprawozdan 10 15
Przygotowanie do sprawdzianu 10 10
Przygotowanie do kolokwium 10 15
suma godzin: 125 125
liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢: 5 5
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnosci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. Podrecznik online "InTouch wizualizacja", https://www.astor.com.pl/wsparcie/dokumentacja-

techniczna/pobierz/3877

2. Kus$minska-Fijatkowska A., Lukasik Z., Laboratorium wizualizacji procesow, Wydawnictwo Uniwersytetu

Technologiczno - Humanistycznego w Radomiu

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Krupa K, Modelowanie, symulacja i programowanie. Wydawnictwo PWN, 2017

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego Wojciech Zajac
data sporzadzenia / aktualizacji 10 czerwca 2020
dane kontaktowe (e-mail) WZajac@ajp.edu.pl
podpis



mailto:WZajac@ajp.edu.pl
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.1.2

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Systemy wbudowane

Punkty ECTS 4

Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka

Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiéw 2

lm’ie; i nazwisko koord).rna!tora zaje¢ oraz Dr inz. Grzegorz Andrzejewski
os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Li i Punkty ECT i
Forma zaje¢ . iczba '(_;Odzuf Rok studiow/semestr unkty ECTS (zgoﬂme z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 2/3; 4
laboratoria 30/18 2/3;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

Podstawy elektrotechniki i elektroniki

4. Cele ksztalcenia

C1 - Wyrobienie wiedzy dotyczacej podstawowych poje¢ zwigzanych z elektrotechnika, elektronika i technika
mikroprocesorowa w zakresie systeméw wbudowanych.

C2 - Wyrobienie wiedzy dotyczacej podstawowych narzedzi i technik wykorzystywanych do projektowania
system6éw wbudowanych.

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie wtasciwie dobranymi Srodowiskami programistycznymi,
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i
weryfikacji procesdw, urzadzen i systemoéw zakresie systeméw wbudowanych.

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci formutowania algorytmdw, postugiwania sie jezykami programowania wysokiego i
niskiego poziomu oraz odpowiednimi narzedziami informatycznymi do opracowania programéw
komputerowych opisujacych procesy i dziatanie urzadzen i systeméw wbudowanych.

C5 - USwiadomienie wazno$ci ksztatcenia sie w kontek$cie skutkéw dziatalnosci inzynierskiej.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA

Zna podstawowe pojecia zwigzane z elektrotechnika, elektronika i technika | K W04, K. W07

Ww_01
- mikroprocesorowa w zakresie systeméw wbudowanych.
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W 02 Zna podstawowe narzedzia i techniki wykorzystywane do projektowania K. W10
- systemoéw wbudowanych.
UMIEJETNOSCI
Potrafi postugiwac sie wtasciwie dobranymi Srodowiskami K_U08, K U14,
U 01 programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami komputerowo K U18,K U19
- wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i weryfikacji
procesow, urzadzen i systeméw zakresie systeméw wbudowanych.
Potrafi formutowacé algorytmy, postugiwac sie jezykami programowania K_U02, K_U03,
U 02 wysokiego i niskiego poziomu oraz odpowiednimi narzedziami K_U05
- informatycznymi do opracowania programéw komputerowych opisujgcych
procesy i dziatanie urzadzen i systeméw wbudowanych.
KOMPETENC]JE SPOLECZNE
K 01 Jest gotéw do my$lenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy m. in. tworzac | K_K04

rozwigzania z uwzglednieniem korzys$ci biznesowe oraz spoteczne

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiéow):
Lp. Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
Wi Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 1
zaliczenia.
w2 Mikrokontrolery - architektura, charakterystyka, zastosowanie. 2 2
w3 Programowanie mikrokontroleréw - podstawy asemblera. 2 1
W4 Programowanie mikrokontroleréw - podstawy jezyka ANSI C. 2 1
W5 Linie wejscia/wyjscia 2 1
Wwe6 Pamieci w systemie mikroprocesorowym 2 1
w7 Uktady czasowe i licznikowe 2 2
W8 | Przerwania 2 1
L) Interfejsy wymiany danych w systemach wbudowanych, cz. 11 2 1
W10 | Interfejsy wymiany danych w systemach wbudowanych, cz. II 2 1
W11 | Uktady przetwarzania sygnatéw (ADC/DAC). 2 1
W12 | Podstawy projektowania obwodéw elektronicznych oraz obwodow 2 1
drukowanych dla potrzeb systeméw wbudowanych, cz.
W13 | Podstawy projektowania obwodéw elektronicznych oraz obwodéw 2 1
drukowanych dla potrzeb systeméw wbudowanych, cz. I
W14 | Podstawy systemo6w rozproszonych. 2 1
W15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 18
L. ., Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
L2 Zapoznanie z programowsq i sprzetowg platforma realizacyjna. 2 2
Instalacja i konfiguracja wymaganych srodowisk deweloperskich.
Debugowanie.
L3 Podstawy programowania systeméw wbudowanych 2 1

7
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L4 Linie wejscia/wyjscia 2 1
L5 Pamieci w systemie mikroprocesorowym 2 1
L6 Uktady czasowe 2 1
L7 Uktady licznikowe 2 1
L8 Przerwania 2 1
L9 Interfejs UART, 12C/SPI 2 1
L10 | Przetwarzanie ADC 2 1
L11 | Projektowanie obwodo6w elektronicznych. 2 1
L12 | Projektowanie obwod6éw drukowanych. 2 1
L13 | Systemy rozproszone 3 2
L14 | Termin odrébczy 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zaje¢

Forma zajec¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
sucho$cieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania sprzet laboratoryjny

maszyn i urzadzen,

(mikroprocesorowe zestawy
uruchomieniowe), komputery

klasy PC wraz z oprogramowaniem

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Ocena formujaca (F)
- wskazuje studentowi na potrzebe
., uzupetniania wiedzy lub stosowania
Forma zajec¢ , . . .
okres$lonych metod i narzedzi, stymulujgce

do doskonalenia efektéw pracy (wybér z

listy)

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiggniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢

P1 - egzamin pisemny lub ustny

Laboratoria F1 - sprawdzian
F2 - obserwacja/aktywnos¢

F3 - praca pisemna (sprawozdanie)

P3 - ocena podsumowujaca
powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w semestrze

Symbol Wyktad Laboratoria

efektu F2 P1 F1 | F2 F3 P3
Ww_01
W_02
U_01
U_02
K_ 01 X X

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposéb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
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wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$é procentowa. Ocena koricowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenie/egzaminu: egzamin z oceng

11. ObciazZenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktow ECTS):

Liczba godzin

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):

liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem nauczycieli 60 36
akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5

Czytanie literatury 5 12

Przygotowanie do laboratorium 10 15

Przygotowanie sprawozdan 10 15

Przygotowanie do egzaminu 10 15
suma godzin: 100 100

liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢: 4 4

(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywno$ci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowiazkowa:
1. R.Baranowski, Mikrokontrolery AVR ATmega w praktyce, Wyd. BTC, Warszawa, 2005
2. P.Borkowski, AVR i ARM7. Programowanie mikrokontroleréw dla kazdego, Helion, 2012

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. P.Gorecki, Mikrokontrolery dla poczatkujacych, Wyd. BTC, Warszawa, 2006
2. A.Bajera, R. Kisiel, Podstawy konstruowania urzadzen elektronicznych, Oficyna Wyd. Politechniki
Warszawskiej, Warszawa, 1999
3. ]. Michalski, Technologia i montaz ptytek drukowanych, WK%, Warszawa, 1992

13. Informacje dodatkowe
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10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail)

gandrzejewski@ajp.edu.pl

podpis
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Techniczny

Automatyka i Robotyka

/\'\;. AAKUE, 3 Wydziat
/ U, Kierunek

Poziom studiow

pierwszego stopnia

Forma studiow

stacjonarna/niestacjonarna

Profil studiow praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) ‘ C.1.3
KARTA ZAJEC/MODULU

1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec

Napedy pneumatyczne automatyki

Punkty ECTS 4

Rodzaj zajec obowiazkowe/obieralne
Modut/specjalizacja Automatyka

Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiéw 3

0sOb prowadzacych zajecia

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz

Dr inz. Grzegorz Andrzejewski

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

. Liczba godzin Rok Punkty ECTS (zgodnie
Forma zajec . . . ./ .z
stacjonarne/niestacjonarne studiow/semestr z programem studiéw)
wyktad 2/4;
laboratoria 2/4; 5
projekt 2/4

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw naped6w pneumatycznych.
C2 - Przekazanie wiedzy z zakresu bezpieczenstwa w systemach zwigzanych z funkcjonowaniem napedéw

pneumatycznych.

C3 - Wyrobienie umiejetnosci zwigzanych z utrzymaniem prawidtowego funkcjonowania urzadzen

pneumatycznych.

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie wtasciwie dobranymi metodami i urzagdzeniami umozliwiajgcymi
zapewnienie bezpieczenstwa systemow zwigzanych z funkcjonowaniem urzadzen pneumatycznych.
C5 - USwiadomienie wazno$ci ksztatcenia sie w kontek$cie skutkéw dziatalno$ci inzynierskiej.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
W 01 Ma podstawowgq wiedze z zakresu podstaw napedow K W04
- pneumatycznych.
W 02 Ma wiedze z zakresu bezpieczenstwa w systemach zwigzanych z K W14
- funkcjonowaniem napeddéw pneumatycznych.
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UMIEJETNOSCI \
Potrafi zaprojektowa¢ proces, urzadzenie lub system | K U13
U_01 z uwzglednieniem zadanych kryteriéw uzytkowych i ekonomicznych
w zakresie napedéw pneumatycznych.
Potrafi wykorzysta¢ dosSwiadczenie zwigzane z projektowaniem, K_U20
U 02 utrzymaniem urzadzen, obiektéw i systemdw zapewniajgcych
- bezpieczenstwo pracy systemoéw zwigzanych z funkcjonowaniem
napedéw pneumatycznych.
KOMPETENCJE SPOLECZNE ‘
K 01 ‘ Jest gotéw do uczenia sie przez cate zycie. ‘ K_KO01 ‘

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegoélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
Wi Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, ) 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.
w2 Podstawowe pojecia pneumatyki. 2 2
w3 Systemy pneumatyczne. Zastosowania. 2 2
W4 | Aspekty praktyczne utrzymania systemu pneumatyki. 2 2
W5 Napedy pneumatyczne, cz. 2 1
W6 | Napedy pneumatyczne, cz. 11 2 1
w7 Podstawy sterowania napedami pneumatycznymi, cz. I 2 1
w8 Podstawy sterowania napedami pneumatycznymi, cz. II 2 1
W9 Podstawy sterowania napedami pneumatycznymi, cz. 111 2 1
W10 | Bezpieczenistwo w systemach pneumatyKki, cz. 2 1
W11 | Bezpieczenstwo w systemach pneumatyki, cz. 11 2 1
W12 | Dokumentacja techniczna - zasady tworzenia 2 1
W13 | Dokumentacja techniczna - narzedzia, przyktady 2 1
W14 | Kolokwium zaliczeniowe 2 1
W15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin wyktadéw 30 18
L. L, Liczba godzin na studiach
Lp. TresSci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy, 2 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.
L2 Praca z instalacjami pneumatycznymi: pomiary, potaczenia. 2 1
L3 Narzedzia symulacji obwodéw pneumatycznych, cz. I 2 2
L4 Narzedzia symulacji obwodéw pneumatycznych, cz. I 2 2
L5 Zawory pneumatyczne, potaczenia, sterowanie, cz. | 2 1
L6 Zawory pneumatyczne, potaczenia, sterowanie, cz. 1 2 1
L7 Termin odrébczy | 2 1
L8 Sitowniki pneumatyczne - realizacja wybranych ¢wiczen, cz. 1. 2 1
L9 Sitowniki pneumatyczne - realizacja wybranych éwiczen, cz. IL. 2 1
L10 | Systemy sterowania w pneumatyce, cz. l. 2 1
L11 | Systemy sterowania w pneumatyce, cz. II. 2 1
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L12 | Bezpieczenstwo w systemach pneumatyki, cz. 2 1
L13 | Bezpieczenstwo w systemach pneumatyki, cz. II 2 1
L14 | Termin odrébczy Il 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18
Lp. | Tresci projektow Liczba godzin na studiach
stacjonarn | niestacjonar
ych nych
P1 W ramach projektu kompetencyjnego przewidziane jest zdefiniowanie 15 10
zatozen projektowych, sporzadzenie dokumentacji dla projektu,
wykonanie przegladu literatury dotyczacej przedmiotu projektu oraz
przygotowania pisemnego raportu i zaprezentowania wynikéw
projektu. Tematy projektéw realizowanych przez studentéw dotyczy¢
beda obszaru napedéw pneumatycznych automatyki
Razem liczba godzin laboratoriéw 15 10
7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zaje¢
Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
sucho$cieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania | sprzetlaboratoryjny (kompresor,
maszyn i urzadzen, zawory, sitowniki, etc.)
komputery klasy PC wraz z
oprogramowaniem
Projekt M5 - Realizacja projektu Dostep do internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiggniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zajec

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na
potrzebe uzupeiniania wiedzy lub stosowania
okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce do
doskonalenia efektéw pracy (wybor z listy)

Ocena podsumowujaca (P) -
podsumowuje osiggniete efekty
ksztatcenia (wybor z listy)

Wyktad

F4 - wystapienie - prezentacja multimedialna

P2 - egzamin ustny lub pisemny

Laboratoria

F2 - obserwacja/aktywno$¢ (przygotowanie do zaje¢,
ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zajec),

F3 - praca pisemna (sprawozdanie),

P3 - ocena podsumowujgca
powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w
semestrze
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F5 - ¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia sprawdzajace
umiejetnosci),

Projekt

F3 - praca pisemna

P4 - praca pisemna - projekt

Symbol Wyktad Laboratoria Projekt
efektu F4 P2 F2 | F3 F5 P3 F3 P4
wol | x < ——
woz | x < ——
U_01 X < < . " »
U_02 X « . . " »
Kol | x . ——

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposob obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena konicowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: zaliczenie z oceng

11. Obciazenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin

na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):

liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem

nauczycieli akademickich lub innych os6b prowadzacych 75

Zajecia

43
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Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 17
Przygotowanie do laboratoriow 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie projektu 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 5 15
suma godzin: 125 125
liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnosci 5 5
studenta)

12. Literatura zaje¢
Literatura obowiazkowa:
1. Szelerski Marek: Uktady pneumatyczne w maszynach i urzadzeniach, Wydawnictwo Kabe, 2018.
Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Szenajch Wiestaw: Naped i sterowanie pneumatyczne, PWN, 2016.

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego dr inz. Grzegorz Andrzejewski
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) gandrzejewski@ajp.edu.pl
podpis
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.1.4

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Sensoryka w mechatronice

Punkty ECTS 5

Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne

Modul/specjalizacja Automatyka

Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 2

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz L. L. L
, . Dr inz. Kazimierz Krzywicki

os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Forma zaje¢ . Liczba '(_;Odznf Rok studiow/semestr Punkty ECTS (zgoﬂnie z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 2/4;
laboratoria 30/18 2/4; 5
projekty 15/10 2/4;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

Podstawy robotyki

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy zwigzanej z podstawowymi metodami, technikami, narzedziami i materiatami
stosowanymi przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z sensorami w mechatronice.

C2 - Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z budowg oraz dziataniem
systemo6w mechatroniki.

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania

informacji z literatury, baz danych i innych zZrédet, opracowywania dokumentacji.

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci projektowania, odpowiedniego doboru i implementacji systeméw mechatroniki.
C5 - Przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych

i spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwiazanej z praktycznym postugiwaniem sie
réznego rodzaju narzedziami inzynierskimi.

C6 - Uswiadomienie waznoS$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
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Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy

K.W07, K. W12,

Ww_01 rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z metodami K W16
sztucznej inteligencji. -

W 02 Zna pojqc.ia w Zakre.s-ie stz.andar.(.i(')w i norm technicznych zwigzanych z K W13
metodami sztucznej inteligencji.

UMIEJETNOSCI

Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet; K UOL K u0S

U_01 potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a K_U 0 6‘ K_U 0 9’
takze wyciagaé wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie. T
Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowac¢ prosty system K U13. K U15

U_02 wykorzystujacy metody sztucznej inteligencji z uwzglednieniem K_U16‘ K_U17,
narzuconych kryteriéw uzytkowych. -

KOMPETENCJE SPOLECZNE

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie — dalsze ksztalcenie na

K 01 studiach podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczeg6lnie wazne w K K01

- obszarze nauk technicznych, ze zmieniajgcymi sie szybko technologiami, -

podnoszac w ten sposéb kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.
Ma $wiadomo$¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki

K 02 dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na sSrodowisko i zwigzanej z K_KO03

tym odpowiedzialnos$ci za podejmowane decyzje.

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

w1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy, 2 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.

w2 Wprowadzenie do mechatroniki. Podstawowe definicje i 2 0,5
zagadnienia. Cz. [

w3 Wprowadzenie do mechatroniki. Podstawowe definicje i 2 1
zagadnienia. Cz. II.

W4 Wprowadzenie do mechatroniki. Podstawowe definicje i 2 1
zagadnienia. Cz. 1L

W5 Czujniki/wytaczniki krannicowe. Cz. I. 2 1

weé Czujniki/wytaczniki kranncowe. Cz. I1. 2 1

w7 Czujniki pojemnosciowe, indukcyjne oraz pola magnetycznego. 2 1
Cz. L

w8 Czujniki pojemnosciowe, indukcyjne oraz pola magnetycznego. 2 1
Cz. 1L

w9 Czujniki ultradzwiekowe i optoelektroniczne. Cz. I. 2 1

W10 Czujniki ultradzwiekowe i optoelektroniczne. Cz. II. 2 1

w11 Czujniki elektromechaniczne. Cz. I. 2 1

w12 Czujniki elektromechaniczne. Cz. I1. 2 1

w13 Bezpieczenstwo funkcjonowania inteligentnych obiektow i 2 1
urzadzen. Cz. I.

W14 Bezpieczenstwo funkcjonowania inteligentnych obiektéw i 2 1
urzadzen. Cz. IL

W15 Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 15
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Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci laboratoriéw
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 1
zaliczenia.
L2 Zajecia wprowadzajgce z obstugi wybranego narzedzia 2 2
wspomagania modelowanie i implementacje. Cz. I.
L3 Zajecia wprowadzajace z obstugi wybranego narzedzia 2 1
wspomagania modelowanie i implementacje. Cz. II.
L4 Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. I. 2 2
L5 Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. IL 2 1
L6 Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. I11. 2 1
L7 Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. IV. 2 1
L8 Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. V. 2 1
L9 Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. VL. 2 1
L10 | Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. VII. 2 1
L11 | Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. VIII. 2 1
L12 | Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. IX. 2 1
L13 | Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. X. 2 1
L14 | Implementacja obstugi wybranych czujnikéw - cz. XI. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18
L. . ; Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci projektow
stacjonarnych | niestacjonarnych
P1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
p2 Omoéwienie i przydziat tematéw projektow. 2 2
P3 Analiza wymagan i mozliwos$ci implementacyjnych. 2 1
P4 Opracowanie i modelowanie algorytméw. 2 1
P5 Implementacja i weryfikacja. 2 1
P6 Przygotowanie dokumentacji projektowe;. 2 1
P7 Prezentacja wynikow. 2 2
P8 Podsumowanie i oméwienie projektow. Zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin projektéw 15 10

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zaje¢

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria M5 - ¢éwiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | komputer i projektor

informacji ze Zrédet internetowych,

zgromadzonych informacji

M5 - ¢wiczenia doskonalace umiejetnosc
selekcjonowania, grupowania i przedstawiania

multimedialny, tablica

suchos$cieralna

sala komputerowa z dostepem do

Internetu
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Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania | komputer i projektor
inzynierskiego; selekcjonowanie, grupowanie i dobdr | multimedialny, tablica
informacji do realizacji zadania inzynierskiego, suchos$cieralna
sala komputerowa z dostepem do
Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiggniecia efektéw uczenia sie na poszczegolnych formach zaje¢

Ocena formujaca (F)
- wskazuje studentowi na potrzebe
Forma zaje¢ uzupetniania wiedzy lub stosowania Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
okreslonych metod i narzedzi, stymulujace osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)
do doskonalenia efektéw pracy (wybor z
listy)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos$¢ P2 - zaliczenie w postaci pisemnej lub ustnej
Laboratoria F1 - sprawdzian P3 - ocena podsumowujaca

F2 - obserwacja/aktywnos¢ powstata na podstawie ocen

F3 - praca pisemna (sprawozdanie) formujacych, uzyskanych w semestrze
Projekt F2 - obserwacja/aktywnos¢ P4 - praca pisemna (projekt)

F3 - praca pisemna (projekt)

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)

Symbol Wyktad Laboratoria Projekt
efektu F2 P2 F1 | F2 F3 P3 F2 F3 P4
Ww_01 X X
W_02 X X
U_01 X X X X
U_02 X X X X X X
K 01 X
K_ 02 X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposéb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzamindw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena konncowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zajec

Forma zaliczenia/egzaminu: zaliczenie z oceng
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11. ObciaZenie praca studenta (sposdb wyznaczenia punktéow ECTS):

Liczba godzin

Forma aktywnosci studenta

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):
liczba godzin pracy studenta z bezpos$rednim udziatem nauczycieli 75 46

akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 19
Przygotowanie do laboratorium 5 15
Przygotowanie sprawozdan 10 15
Przygotowanie projektu 10 10
Przygotowanie do kolokwium 10 15
suma godzin: 125 125
liczba pkt ECTS przypisana do zajec: 5 5

(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnosci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. P. Dutkiewicz, W. Wroblewski, K. Koztowski: Modelowanie i Sterowanie Robotéw, PWN, 2013

2. P. Hadam: Projektowanie systeméw mikroprocesorowych, Wydaw. BTC, Warszawa, 2004.

3.].Baichtal: Fascynujacy $wiat robotéw.. Przewodnik dla konstruktoréw, Helion, 2015

Literatura zalecana / fakultatywna:

1.]. Zakrzewski: Czujniki i przetworniki pomiarowe. Podrecznik problemowy. Gliwice: Wydawnictwo Politechniki

Slaskiej, 2004

2.]. Honczarenko: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie. Warszawa: WNT, 2004

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego

Dr inz. Kazimierz Krzywicki

data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2

022

dane kontaktowe (e-mail)

kkrzywicki@ajp.edu.pl

podpis
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.15

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Przemystowe bazy danych
Punkty ECTS 4

Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka

Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 3

lm’1q i nazwisko koord).rna!tora zajec oraz dr inz Magdalena Krakowiak
os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Li i Punkty ECT i
Forma zaje¢ ) iczba '(_;Odzuf Rok studiow/semestr unkty ECTS (zgoﬂme z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 3/5; 4
laboratoria 30/18 3/5;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

4. Cele ksztalcenia

C1 - Znajomo$¢ podstawowych metod, technik, narzedzi i materiatéw stosowanych przy rozwigzywaniu prostych
zadan inzynierskich zwigzanych z tworzeniem baz danych.

C2 - Podstawowa wiedza w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z architekturg, technologiami i
dziataniem baz danych.

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania informacji z
literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji. Student ma umiejetno$¢é samodzielnego
tworzenia relacyjnych baz danych z wykorzystaniem programéw narzedziowych.

C4 - Doskonalenie umiejetno$ci postugiwania sie specjalistycznym oprogramowaniem SZBD w celu
projektowania i realizacji relacyjnej bazy danych

C5 - Przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych w zmieniajgcej sie rzeczywisto$ci, podjecia pracy zwigzanej z projektowaniem baz danych i
praktycznym postugiwaniem sie szerokim spektrum narzedzi SZBD.

C6 - Swiadomos¢ waznosci spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej w zakresie projektowania baz danych.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
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W 01 Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczegétowa wiedze obejmujaca K. W08
- pojecia zwigzane modelowaniem systemow sterowania w robotyce
Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowg wiedze, niezbedna do
Ww_02 rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych K W17
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
UMIEJETNOSCI
U.01 ?tl’ldent potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych K U01
Zrédet.
Student potrafi samodzielnie zastosowa¢ metody przetwarzania i K_U08, K _U16,
U 02 przechowywania danych. K_U20,K U21,
- K_U22,K_U23,
K_U25
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Student rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie (dalszego
K 01 ksztatcenia sie) w obszarze nauk technicznych ze zmieniajacymi sie szybko K_KO01
technologiami tworzenia systemow baz danych.
Student ma $wiadomos$¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne aspekty i
K 02 skutki dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na Srodowisko i K_KO03
zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiéow):
Lp. Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

Wi Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, ) 1
zaliczenia.

W2 | Wprowadzenie do baz danych - podstawowe pojecia i ich definicje 6 4

W3 | Charakterystyka przemystowych baz danych. 4

w4 Model zwigzkdw encji - charakterystyka obiektéw, notacja 4 )
ztoZonosci relacji

W5 Model zwigzkéw encji - klasyfikacja atrybutéw 4 3

w6 Kiedy atrybut modelujemy jako nowa encje? - analiza przypadkéw 4 2

W7 | Tabel stownikowe- zasadno$¢ ich tworzenia i korzysci z tego 4 )
wynikajace

w8 Podsumowanie i kolokwium zaliczeniowe 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 18

- L/ Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Zajecia organizacyjne: tre$ci programowe, zasady pracy, 2 2
bezpieczenstwa, zaliczenia., przydziat zadan grupom projektowym

L2 Cwiczenia analityczne (wymiana pomiedzy zespotami) - kategorie 2 1
potencjalnych uzytkownikéw i ich wymagania

L3 Cwiczenia analityczne (wymiana pomiedzy zespotami) - 2 1
wymagania stawiane bazie (przechowywane tresci)

L4 Cwiczenia analityczne (wymiana pomiedzy zespotami) - 2 1
specyfikacja obiektéw rzeczywistych i abstrakcyjnych
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L5 Cwiczenia analityczne (wymiana pomiedzy zespotami) - analiza i 2 1
klasyfikacja atrybutéw

L6 Cwiczenia analityczne (wymiana pomiedzy zespotami) - 2 1
okres$lenie ztozonosci relacji w notacji (1;M;N)

L7 Praca w zespotach projektowych - tworzenie bazy danych w MS 2 1
SQLServer - obiekty stownikowe

L8 Praca w zespotach projektowych - tworzenie bazy danych w MS 2 1
SQLServer - pozostate obiekty

L9 Praca w zespotach projektowych - tworzenie diagramu relacji w 2 1
MS SQLServer

L10 | Praca w zespotach projektowych - zasilanie bazy danych danymi, 2 1
pisanie skryptéw SQL-owych

L11 | Prezentacja wynikéw 1 1

L12 | Praca w zespotach projektowych - tworzenie widokow 2 1
umozliwiajgcych przegladanie dla poszczegélnych kategorii
uzytkownikéw

L13 | Praca w zespotach projektowych - tworzenie widokéw
przetwarzajacych dane (wyznaczanie wartos$ci pol 2 1
wyliczeniowych)

L14 | Praca w zespotach projektowych - tworzenie widokow ) 1
wyznaczajacych dane statystyczne

L15 | Prezentacja wynikéw 2 2

L15 | Podsumowanie i zaliczenie zadan. 1 1
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zaje¢

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M1-wyktad informacyjny, M2-wyktad problemowy projektor i tablica
potaczony z dyskusja
Laboratoria M5-¢éwiczenia doskonalace umiejetnos¢ Komputer z zainstalowanym SZBD

selekcjonowania, grupowania i przedstawiania
zgromadzonych informacji

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektow uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiggniecia efektow uczenia sie na poszczegolnych formach zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

- wskazuje studentowi na potrzebe
uzupelniania wiedzy lub stosowania
okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce
do doskonalenia efektéw pracy (wybor z

listy)

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

Wyktad

F1 - sprawdzian pisemny

P2 - zaliczenie w formie pisemnej lub ustnej

Laboratoria

F2 - obserwacja/aktywnos¢
F3 - praca pisemna (sprawozdanie)
F5 - ¢wiczenia praktyczne

P3 -ocena podsumowujgca

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)

Wyktad ‘ Laboratoria
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Symbol

efektu
Ww_01
W_02 X X
U_01
U_02
K 01
K_02

F1 P2 F2 F3 F5 P3

>
>

<
>
>

P P P R | <
>
=<
=<

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposéb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zajeé oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena koricowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: zaliczenie z oceng

11. Obciazenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):

Liczba godzin

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):

liczba godzin pracy studenta z bezpos$rednim udziatem nauczycieli 60 36
akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 14
Przygotowanie do laboratoriéw 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 10 15
suma godzin: 100 100

liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢: 4 4

(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnosci studenta)
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12. Literatura zajec

Literatura obowigzkowa:
1. P. Beynon-Davies, Systemy baz danych, WNT, Warszawa 2000.
2. K. Czapla, Bazy danych Podstawy projektowania i jezyka SQL, Helion, Gliwice, 2015.

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. A. Jakubowski, Podstawy SQL. Cwiczenia praktyczne, Helion, Gliwice 2004.

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego dr inz. Magdalena Krakowiak
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) mKkrakowiak@ajp.edu.pl
podpis
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.1.6

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Zaawansowane programowanie sterownikéw
Punkty ECTS 3
Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka
Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski
Rok studiow 3
Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz L. . .
, . Dr inZ. Wojciech Zajac
os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Li i Punkty ECT i
Forma zaje¢ . iczba '(_;Odzuf Rok studiow/semestr unkty ECTS (zgoﬂme z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 15/10 3/5; 3
laboratoria 30/18 3/5;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

Podstawy elektrotechniki i elektroniki, Wstep do programowania, Systemy mikroprocesorowe

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy w zakresie wiedzy technicznej obejmujacej terminologie, pojecia, teorie, zasady, metody,
techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich zwigzanych z szeroko pojeta
automatyka i robotyka, procesami planowania i realizacji eksperymentéw tak w procesie przygotowania z
udziatlem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym $srodowisku

C2 - Przekazanie wiedzy ogdlnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnien automatyki i
robotyki, w tym projektowania proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod programowania

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci wyrobienie umiejetnosci projektowania maszyn i urzadzen, realizacji proceséw
automatyzacji i robotyzacji, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn oraz nadzoru
nad ich eksploatacja i inzynierii jakosSci

C4 - Wyrobienie umiejetnosci eksploatacji i integracji przemystowych systeméw sterowania oraz systeméw
kontrolno-pomiarowych, obstugi i programowania przemystowych stanowisk zrobotyzowanych, projektowania i
realizacji prostych uktadéw i systeméw automatyki dostrzegajac kryteria uzytkowe, prawne i ekonomiczne oraz
rozwigzywania praktycznych zadan inzynierskich

C5 - USwiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na

$rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych
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Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
W 01 Po.zal.iczen.iu przedmiotu student ma szczegdétowa \{viedzq obejrr.lu];acq K W08, K W11
pojecia zwigzane z zaawansowanym programowaniem sterownikow
Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowa wiedze, niezbedng do
W_02 rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych K W14,K W17
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
UMIEJETNOSCI
Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwa¢ informacje z
U.01 ?iteratury', baz danych 1 i.nn}fch zrédet; P.otrafi i.ntegr(?wac'luzy.skan.e K U01, K UOS
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciagga¢ wnioski oraz
formutowacé i uzasadnia¢ opinie
U 02 Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawi¢ K U23
- prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego -
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
K 01 odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje oraz ma $wiadomo$¢ waznosci K_K02
i rozumie i skutki dziatalnos$ci inzynierskiej

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

W1 | Wprowadzenie do zaawansowanego programowania sterownikéw 1 1
w2 Narzedzia inzynierskie i jezyki programowania sterownikéw 2
W3 | Teoria automatéw skoniczonych w modelowaniu zadan sterowania ) 1

cz. 1.
W4 | Teoria automatéw skoniczonych w modelowaniu zadan sterowania 5 5

cz. 2.
W5 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1

1.
W6 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1

2.
w7 Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1

3.
w8 Pozatechniczne aspekty dzialalnosci inzynierskie;. 2 1

Razem liczba godzin wykladéw 15 10

- ‘. Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie do zaawansowanego programowania sterownikéw 2 1
L2 Wprowadzenie do zaawansowanego programowania sterownikéw 2 1
L3 Narzedzia inzynierskie i jezyki programowania sterownikéw 2 1
L4 Narzedzia inzynierskie i jezyki programowania sterownikéw 2 1
L5 Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania 5 )

cz. 1.

27




Zatacznik nr 3

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,

stanowiacego zatacznik do Uchwatly Nr 23/000/2022 Senatu AJP

z dnia 21 czerwca 2022 r.

L6 Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania ) 1
cz. 1.

L7 Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania ) )
cz. 2.

L8 Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania ) 1
cz. 2.

L9 Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1
1.

L10 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1
1.

L11 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1
2.

L12 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1
2.

L13 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1
3.

L14 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1
3.

L15 | Kolokwium zaliczeniowe 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

7. Metody oraz Srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zaje¢

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad Wyktad informacyjny, wyktad problemowy potaczony z | Komputer i projektor
dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria Cwiczenia doskonalagce umiejetno$¢ selekcjonowania, | Komputer i projektor

grupowania i  przedstawiania  zgromadzonych
informacji, ¢wiczenia doskonalgce obstuge

oprogramowania maszyn i urzadzen.

multimedialny, tablica
suchoscieralna Sala komputerowa
z dostepem do Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Ocena formujgaca (F)
- wskazuje studentowi na potrzebe

wypowiedzi ustnej na wybrany temat,
ustne formutowanie i rozwigzywanie
problemu, wypowiedZ problemowa,
analiza projektu itd.)

Forma zaje¢ uzupelniania wiedzy lub stosowania Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)
do doskonalenia efektéw pracy (wybér z
listy)
Wyktad F4 - wystgpienie (prezentacja P1 - egzamin (ustny, pisemny, test sprawdzajacy
multimedialna formutowanie dtuzszej wiedze z catego przedmiotu itd.)

semestrze

Laboratoria F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujgca powstata na
podstawie ocen formujacych, uzyskanych w
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8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawi¢ ,x”)

Symbol Wyktad Laboratoria
efektu F4 P1 F3 | P3
Ww_01 X X
W_02 X X
U_01 X X
u_02 X
K 01
K 02 X X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposéb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zajec¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo$¢ punktéw przelicza sie na wartos¢é procentowa. Ocena konicowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zajec

Forma zaliczenia/egzaminu: egzamin oceng

11. Obciazenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):

Liczba godzin

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zaje¢):

liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem nauczycieli
o . , o 45 28
akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 22
Przygotowanie do laboratorium 5 5
Przygotowanie sprawozdan 5 5
Przygotowanie do zaliczenia 5 10
suma godzin: 75 75

liczba pkt ECTS przypisana do zajec:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnoSci studenta)
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12. Literatura zajec

Literatura obowigzkowa:

5. Legierski, T., Programowanie sterownikéw PLC, Wydawnictwo Pracowni Komputerowej Jacka Skalmierskiego,
Gliwice, 1998

6. Kotopienczyk M., Adamski M., Modelowanie uktaddéw sterowania dyskretnego z wykorzystaniem sieci SFC.
Wydawnictwo Politechniki Zielonogorskiej, 2000

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Artur Krél, Joanna Moczko-Krél: S5/S7 Windows : programowanie i symulacja sterownikéw PLC firmy Siemens
Wydawnictwo Nakom, Poznan, 2003.

2. Janusz Kwasniewski: Programowalne sterowniki przemystowe w systemach sterowania, Fundacja Dobrej KsigzKk
Krakow, 1999.

3. Zbigniew Seta: Wprowadzenie do zagadnien sterowania: wykorzystanie programowalnych sterownikéw logiczn
PLC, Mikom, Warszawa, 2002.

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego Dr inz. Wojciech Zajac
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) wzajac@ajp.edu.pl
podpis
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Techniczny

Automatyka i Robotyka

o MK UE, 3 Wydzial
/ U Kierunek

Poziom studio

\%Y

pierwszego stopnia

Forma studiow

stacjonarna/niestacjonarna

Profil studiow

praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

| C.1.7

1. Informacje ogdlne

KARTA ZAJEC/MODULU

Nazwa zajec

Hydrauliczne urzadzenia automatyki

Punkty ECTS 4

Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka

Jezyk, w ktérym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 3

os6b prowadzacych zajecia

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz

Dr inz. Grzegorz Andrzejewski

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Li i Punkty ECT i
Forma zaje¢ . iczba '(_;Odzuf Rok studiow/semestr unkty ECTS (zgoﬂme z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/15 3/5; 4
laboratoria 30/18 3/5;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjno$ci zaje¢

4. Cele ksztalcenia

hydraulicznych.

hydraulicznych.

C1 - Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw urzadzen hydraulicznych.

C2 - Przekazanie wiedzy z zakresu bezpieczenstwa w systemach zwigzanych z funkcjonowaniem urzadzen
C3 - Wyrobienie umiejetno$ci zwigzanych z utrzymaniem prawidtowego funkcjonowania urzadzen
C4 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie wtasciwie dobranymi metodami i urzadzeniami umozliwiajgcymi

zapewnienie bezpieczenstwa systemdw zwigzanych z funkcjonowaniem urzadzen hydraulicznych.
C5 - Uswiadomienie waznoSci ksztatcenia sie w konteks$cie skutkéw dziatalnosci inzynierskie;j.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
Ww_01 Ma podstawowa wiedze z zakresu podstaw urzadzen hydraulicznych. K W04, K W08
W 02 Ma Wi.edzq zZ Za.lkresu bezpi?czer'lstwall w systemach zwigzanych z K W10, K W14
funkcjonowaniem urzadzen hydraulicznych.

UMIEJETNOSCI

31




Zatacznik nr 3

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowiacego zatacznik do Uchwatly Nr 23/000/2022 Senatu AJP
z dnia 21 czerwca 2022 .

Potrafi zaprojektowac¢ proces, urzadzenie lub system z uwzglednieniem

K_U07, K_U08,
U_01 zadanych kryteriow uzytkowych iekonomicznych w zakresie urzadzen - -
i K_U10,K_U13
hydraulicznych.
Potrafi wykorzysta¢ doswiadczenie zwigzane z projektowaniem,
U.02 utrzy.mani'em urzadzen, obiekt,c')w i s.ysteméw Zapewr.liajqcych. , K U19, K U20
bezpieczenstwo pracy systemow zwigzanych z funkcjonowaniem urzadzen
hydraulicznych.
KOMPETENCJE SPOLECZNE
K 01 ‘ Jest gotéw do uczenia sie przez cate zycie. K_KO01, K_ K05

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdlnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studidéw):
Lp. Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 0,5
zaliczenia.
w2 Podstawowe pojecia hydrauliki. 2 0,5
w3 Systemy hydrauliczne. Zastosowania. 2 1
W4 Aspekty praktyczne utrzymania systemu hydrauliki. 2 1
W5 Napedy hydrauliczne, cz. I 2 1
weé Napedy hydrauliczne, cz. Il 2 1
w7 Podstawy sterowania napedami hydraulicznymi, cz. [ 2 1
w8 Podstawy sterowania napedami hydraulicznymi, cz. II 2 1
\L) Podstawy sterowania napedami hydraulicznymi, cz. I11 2 1
W10 | Bezpieczenstwo w systemach hydrauliki, cz. I 2 1
W11 | Bezpieczenstwo w systemach hydrauliki, cz. II 2 1
W12 | Dokumentacja techniczna - zasady tworzenia 2 1
W13 | Dokumentacja techniczna - narzedzia, przyktady 2 1
W14 | Kolokwium zaliczeniowe 2 1
W15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladow 30 15
L. L, Liczba godzin na studiach
Lp. TresSci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, ) )
zaliczenia.
L2 Praca z instalacjami hydraulicznymi: pomiary, potaczenia. 2 1
L3 Narzedzia symulacji obwodéw hydraulicznych, cz. [ 2 1
L4 Narzedzia symulacji obwodéw hydraulicznych, cz. II 2 1
L5 Zawory hydrauliczne, potaczenia, sterowanie, cz. [ 2 1
L6 Zawory hydrauliczne, potaczenia, sterowanie, cz. I 2 1
L7 Termin odroébczy | 2 1
L8 Sitowniki hydrauliczne - realizacja wybranych ¢wiczen, cz. 1. 2 1
L9 Sitowniki hydrauliczne - realizacja wybranych ¢wiczen, cz. I1. 2 1
L10 | Systemy sterowania w hydraulice, cz. L. 2 1
L11 | Systemy sterowania w hydraulice, cz. II. 2 1
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L12 | Bezpieczenstwo w systemach hydrauliki, cz. I 2 1
L13 | Bezpieczenstwo w systemach hydrauliki, cz. II 2 1
L14 | Termin odrébczy II 2 2
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zaje¢

Forma zajec

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchos$cieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania sprzet laboratoryjny (pompa,

maszyn i urzadzen,

zawory, sitowniki, etc.) komputery
klasy PC wraz z oprogramowaniem

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdélnych formach zajeé

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

- wskazuje studentowi na potrzebe
uzupelniania wiedzy lub stosowania
okres$lonych metod i narzedzi, stymulujgce
do doskonalenia efektéw pracy (wybor z

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiggniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

wykonywanych podczas zajec),

sprawdzajgce umiejetnosci),

(przygotowanie do zaje¢, ocena ¢wiczen

F3 - praca pisemna (sprawozdanie),
F5 - ¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia

listy)
Wyktad F4 - wystgpienie - prezentacja P2 - zaliczenie pisemne lub ustne
multimedialna
Laboratoria F2 - obserwacja/aktywnos¢ P3 - ocena podsumowujgca powstata na

podstawie ocen formujacych, uzyskanych w
semestrze

P3

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)

Symbol Wyktad Laboratoria

efektu F4 P2 F2 | F3 F5
Ww_01
W_02
U_01
U_02
K_ 01 X X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposob obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze

poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilos¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena konicowa

jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.

Tab. 1. Progi ocenia procentowego
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Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: zaliczenie z oceng

11. ObciazZenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktow ECTS):

Liczba godzin

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zaje¢):

liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem nauczycieli 60 36
akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 14
Przygotowanie do laboratoriow 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 10 15
suma godzin: 100 100

liczba pkt ECTS przypisana do zajec: 4 4

(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywno$ci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowiazkowa:
1. Gustaw Kotnis: Budowa i eksploatacja uktadéw hydraulicznych w maszynach, KaBe s.c., 2015

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Kollek Wactaw: Podstawy projektowania napedéw i sterowan hydraulicznych, Oficyna Wydawnicza
Politechniki Wroctawskiej, 2004

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego dr inz. Grzegorz Andrzejewski
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) gandrzejewski@ajp.edu.pl
podpis
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Wydzial

Techniczny

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Poziom studiow

pierwszego stopnia

Forma studiow

stacjonarna/niestacjonarna

Profil studiow

praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

| C.1.8

1. Informacje ogdlne

KARTA ZAJEC/MODULU

Nazwa zajec

Projektowanie urzadzen elektronicznych

Punkty ECTS

9

Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka

Jezyk, w ktérym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 3

0s6b prowadzacych

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz

zajecia

Dr inz. Grzegorz Andrzejewski

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Forma zaje¢ . Liczba '(_;Odznf Rok studiow/semestr Punkty ECTS (zgoﬂnie z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 45/25 3/5,6;
laboratoria 60/36 3/5,6; 9
projekty 30/18 3/5,6;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

Podstawy elektrotechni

ki i elektroniki

4. Cele ksztalcenia

C1 - Wyrobienie wiedzy dotyczacej podstawowych poje¢ zwigzanych z elektrotechnika, elektronika i technika
mikroprocesorowa w zakresie projektowania urzadzen elektronicznych.
C2 - Wyrobienie wiedzy dotyczacej podstawowych narzedzi i technik wykorzystywanych do projektowania
urzadzen elektronicznych.
C3 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie wtasciwie dobranymi Srodowiskami programistycznymi,
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i
weryfikacji procesdw, urzadzen i systemoéw w zakresie projektowania urzadzen elektronicznych.

C4 - USwiadomienie wazno$ci ksztatcenia sie w kontek$cie skutkéw dziatalnosci inzynierskiej.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
W 01 Zna podstawowe pojecia zwigzane z elektrotechnika, elektronikg i technikg | K W07, K W09,
- mikroprocesorowa w zakresie projektowania urzadzen elektronicznych. K. W12, K W13
W02 Zna podstawowe narzedzia i techniki wykorzystywane do projektowania K W10, K W15

urzadzen elektronicznych.

UMIEJETNOSCI
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Potrafi  postugiwaé¢ sie  wiasciwie  dobranymi  $rodowiskami K UOL K U02
programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami komputerowo K_U 0 3' K_U 0 8,
U_01 wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i weryfikacji K_U 1 6‘ K_U 17'
procesOw, urzadzen i systeméw zakresie projektowania urzadzen - K ‘U 1_8 ’
elektronicznych. -
Potrafl. forrrllu’fovs./ac algor_ytmy, pos%uglwac_ sie ]lqzykaml prc.)gra.mowanla K_U05, K U09, K-
U 02 wysokiego i niskiego poziomu oraz odpowiednimi narzedziami U10 K U11
- informatycznymi do opracowania programoéw komputerowych opisujacych KU 1'3 ;{ U 1'4
procesy i dziatanie urzadzen elektronicznych. R
KOMPETENCJE SPOLECZNE
K 01 Jest gotow do myslenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy m. in. tworzac K_K04, K_KO05,
- rozwigzania z uwzglednieniem korzysci biznesowych oraz spotecznych. K_K06

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Semestr 5
Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Wprowadzenie. Pojecia, terminologia. 2 1
w2 Planowanie pracy projektanta. Etapy realizacji projektu. 2 2
w3 Narzedzia wspomagania projektowania urzadzen elektronicznych. 2 2
W4 Schemat elektryczny, symbole, potaczenia, opis. 2 1
w5 Podstawy projektowania obwodéw elektronicznych. 2 1
w6 Pozyskiwanie danych z dokumentacji. 2 1
w7 Zasady tworzenia schematéw elektrycznych - dobre praktyki 2 1
w8 Tworzenie blokéw funkcjonalnych 2 1
w9 Tworzenie wlasnych elementéw na schemacie elektrycznym 2 1
W10 | Listy potaczen 2 1
W11 | Symulacja w projektowaniu urzadzen elektronicznych 2 1
W12 | Podstawy projektowania obwodéw PCB 2 1
W13 | Footprinty - przypisywanie do listy elementéw 2 1
W14 | Tworzenie wlasnych footprintéw 2 1
W15 | Podsumowanie i zaliczenie 2 2
Razem liczba godzin wykladow 30 18
L. L, Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 1
zaliczenia.
L2 Zapoznanie z programowg platforma realizacyjna. Instalacja i 2 2
konfiguracja wymaganych srodowisk deweloperskich.
L3 Schematy elektryczne, symbolika, taczenie, opis. 2 1
L4 Proste obwody elektryczne 2 1
L5 Tworzenie i modyfikacje obwodéw na podstawie dokumentacji 2 1
technicznej
L6 Schematy wielostronicowe 2
L7 Termin odrébczy 1. 2
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L8 Tworzenie wiasnych elementéw bibliotecznych 2 1
L9 Tworzenie wtasnych bibliotek 2 1
L10 | Symulacja wybranych obwodéw elektronicznych, cz. 2 1
L11 | Symulacja wybranych obwodoéw elektronicznych, cz. I 2 1
L12 | Tworzenie obwodu PCB na podstawie listy potgczen 2 1
L13 | Tworzenie wiasnych footprintéw 2 2
L14 | Termin odrébczy II. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

Semestr 6

Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Warstwy w projekcie PCB 2 1
w2 Rozmieszczenie elementéw 2 2
w3 Zasady prowadzenia Sciezek 2 1
W4 Podstawy routingu recznego i automatycznego 2 1
W5 Obliczenia rezystancji i obcigzalnosci $ciezek 2 1
W6 | Modyfikacje w obwodach PCB 2 1
W7 | Zaktécenia w obwodach PCB 1 1
w8 Podsumowanie i zaliczenie 2 2
Razem liczba godzin wyktadéw 15 10

Liczba godzin na studiach

Lp. | Trescilaboratoriéw
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.

L2 Warstwy w projekcie PCB - zasady wykorzystania 2 2

L3 Rozmieszczanie elementéw na ptytce PCB 2 1

L4 Podstawy routingu recznego 2 1

L5 Podstawy routingu automatycznego 2 1

L6 Obliczenia rezystancji Sciezek 2 1

L7 Termin odroébcezy 1. 2 1

L8 Obliczenia obcigzalnoSci Sciezek 2 1

L9 Ztacza w obwodach elektronicznych. 2 1
L10 | Interfejsy komunikacyjne, cz. 1 2 1

L11 | Interfejsy komunikacyjne, cz. Il 2 1

L12 Zakl6cenia w obwodach PCB, cz. | 2 1
L13 Zakl6cenia w obwodach PCB, cz. 11 3 2
L14 | Termin odrébczy II. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2

Razem liczba godzin laboratoriow 30 18

Lp. Tresci projektow Liczba godzin na studiach

37




Zatacznik nr 3

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowiacego zatacznik do Uchwatly Nr 23/000/2022 Senatu AJP
z dnia 21 czerwca 2022 .

stacjonarnych | niestacjonarnych

P1 Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 2

zaliczenia.
P2 Omowienie i przydziat tematéw projektow. 2 2
P3 Analiza mozliwo$ci implementacyjnych. 2 1
P4 Implementacja cze$ci sprzetowej projektu. 2 2
P5 Kontynuacja implementacji cze$ci sprzetowej projektu. 2 1
P6 Prezentacja wynikow cz. L. 2 1
P7 Termin odrébcezy 1. 2 1
P8 Implementacja czes$ci programowej projektu. 2 1
P9 Kontynuacja implementacji cze$ci programowej projektu. 2 1
P10 | Weryfikacja projektow. 2 1
P11 | Kontynuacja weryfikacji projektow. 2 1
P12 | Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 2 1
P13 | Termin odrébczy II. 2 1
P14 | Prezentacja wynikéw cz. Il. 2 1
P15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 1

Razem liczba godzin projektow 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zaje¢

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalace obstuge oprogramowania sprzet laboratoryjny, komputery
maszyn i urzadzen, klasy PC wraz z oprogramowaniem
Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania | komputer i projektor

inzynierskiego; selekcjonowanie, grupowanie i dobér
informacji do realizacji zadania inzynierskiego,

multimedialny, tablica
suchoscieralna

sala komputerowa z dostepem do
Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektow uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektow uczenia sie na poszczegolnych formach zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

- wskazuje studentowi na potrzebe
uzupelniania wiedzy lub stosowania
okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce
do doskonalenia efektéw pracy (wybor z

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

listy)

Wyktad F4 - wystapienie - prezentacja P2 - egzamin ustny lub pisemny
multimedialna

Laboratoria F2 - obserwacja/aktywnos¢ P3 - ocena podsumowujgca powstata na
(przygotowanie do zaje¢, ocena ¢wiczen podstawie ocen formujacych, uzyskanych w
wykonywanych podczas zajec), semestrze
F3 - praca pisemna (sprawozdanie),
F5 - ¢wiczenia praktyczne (éwiczenia
sprawdzajgce umiejetnosci),

Projekt F2 - obserwacja/aktywnos¢ P4 - praca pisemna (projekt)
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8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)

Symbol Wyktad Laboratoria Projekt

efektu F4 P2 F2 | F3 F5 P3 F2 P4
Ww_01
W_02
U_01
U_02
K 01 X X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposéb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskana ilo$¢ punktow przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena konicowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zajec

Forma zaliczenia/egzaminu: egzamin z oceng

11. Obciazenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):

Liczba godzin

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zaje¢):

liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem nauczycieli
o . , o 135 76
akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 29
Opracowanie referatu/wystapienia 15 30
Przygotowanie sprawozdan 20 25
Przygotowanie projektu 20 35
Przygotowanie do egzaminu 20 25
suma godzin: 225 225
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liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywno$ci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. Horowitz P., Hill W. Sztuka elektroniki. Czes¢ Ii II. WKL 2013
2. Wrotek W. Uktady elektroniczne w praktyce. Helion. 2013
3. Gibilisco S., Schematy elektroniczne i elektryczne. Przewodnik dla poczatkujacych. Helion 2014

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. A. Pease R.A,, Projektowanie uktadow analogowych. Poradnik praktyczny. Wyd. BTC 2005
2. Zielinski T. P. Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw. Od teorii do zastosowan. WKL 2014

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego

dr inz. Grzegorz Andrzejewski

data sporzadzenia / aktualizacji

10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail)

gandrzejewski@ajp.edu.pl

podpis

S IAKUES Py Wydziat Techniczny
i ) Kierunek Automatyka i robotyka
s B YAE Poziom studiow pierwszego stopnia
a! g Forma studiéw stacjonarna/niestacjonarna
& ' Profil studiow praktyczny
Pozycja w planie studiow (lub kod przedmiotu) | C.1.9
KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogoélne
Nazwa zaje¢ Optymalizacja proceséw produkcyjnych
Punkty ECTS 5
Rodzaj zajec ebewiazkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka
Jezyk, w ktérym prowadzone s3 zajecia polski
Rok studiow 3
Imie i sko k "
m}lq i nazwisko oord}.fna!tora zajec oraz Dr hab. inz. Andrzej Perec
osob prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Forma zaje¢ Liczba godzin Rok Punkty ECTS (zgodnie 2
Je g studiow/semestr programem studiow)
wyktlad 30/15 3/6; c
laboratoria 15/10 3/6;
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projekty 30/18 3/6;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

Analiza matematyczna, Podstawy technologii maszyn oraz Inzynieria wytwarzania

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw optymalizacji proceséw produkcyjnych

C2 - Przekazanie wiedzy z zakresu podstawowych metod i narzedzi stosowanych w optymalizacji proceséw
produkcyjnych

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie metodami i oprogramowaniem do optymalizacji proceséw
produkcyjnych

C4 - W wykorzystanie poznanych metody i modele e, do analiz, projektowania i optymalizacji proceséw
produkcyjnych

C5 - Uswiadomienie waznosci ksztatcenia sie w kontekscie skutkéw dziatalnosci inzynierskiej

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
Student ma uporzadkowana, podbudowang teoretycznie ogélnag wiedze z
N . : . . K W08, K W12,
Ww_01 optymalizacji proceséw produkcyjnych stosowane przy rozwigzywaniu
A ; K_ W16, K W17
prostych zadan inzynierskich
W 02 Zna poclistawowe mgtody i narzedzia stosowane w optymalizacji K W09, K W11
procesow produkcyjnych
UMIEJETNOSCI
Potrafi wykorzysta¢ poznane metody i modele matematyczne, do analiz, K_U06, K_UOS,
U_01 . L o . .
projektowania i optymalizacji proceséw produkcyjnych. K_U26
U 02 potrafi sformutowac specyfikacje procesu, systemu na poziomie K _U13,K_U14,
- realizowanych funkgcji K_U16,K U17
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Potrafi wspotdziatac¢ i pracowac w grupie, przyjmujac w niej rézne role i
K 01 . Co - s . ; ; K_K02
ponoszenia odpowiedzialno$ci za wspélnie realizowane dziatania

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem
studiow):

Lp. | Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnyc | niestacjonarnyc
h h
w1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, 2 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.
w2 Wprowadzenie do identyfikacji i modelowania proceséw. 2 1
Podstawy teorii optymalizacji.
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W3 Wprowadzenie do metody macierzy ortogonalnych 2 1
W4 Optymalizacja metoda Taguchi 2 2
W5 Programowanie liniowe oraz catkowitoliczbowe 2 1
W6 Optymalizacja metoda VIKOR 2 1
W7 Optymalizacja metoda graficzng 2 1
W8 Optymalizacja kolejnos$ci operacji technologicznych 2 1
W9 Optymalizacja w sieciach 2 1
W10 [ Optymalizacja metoda SIMPLEX 2 1
W11 [ Optymalizacja w zagadnieniach transportowych 2 1
W12 | Optymalizacja i modelowanie metoda RSM - model liniowy 2 2
W13 | Optymalizacja i modelowanie metodg RSM - model 2 1
kwadratowy
W14 | Programowanie nieliniowe 2 1
W15 | Zaliczenie 2 2
Razem liczba godzin wykladow 30 18
Lp. | Trescilaboratoriow Liczba godzin na studiach
stacjonarnyc | niestacjonarnyc
h h
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, 2 1
bezpieczenstwa, zaliczenia. Zapoznanie ze stanowiskami
laboratoryjnymi.
L2 Optymalizacja metoda graficzng 2 1
L3 Zastosowanie modutu Solver w optymalizacji. 2 2
L4 Zastosowanie pakietu MiniTab w optymalizacji. 2 1
L5 Optymalizacja w MiniTab. Metoda Taguchi 2 2
L6 Optymalizacja w MiniTab. Metoda RSM. Model liniowy 2 1
L7 Optymalizacja w MiniTab. Metoda RSM. Model kwadratowy 2 1
L8 Termin odrébcezy 1. 2 1
Razem liczba godzin laboratoriéw 15 10
Lp. | Tres$ci zaje¢ projektowych Liczba godzin na studiach
stacjonarnyc | niestacjonarnyc
h h
P1 Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, 2 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.
p2 Rozwigzywanie zagadnien optymalizacyjnych z zastosowaniem 2 1
modutu Solver
P3 Rozwigzywanie problemdéw optymalizacyjnych z zastosowaniem 2 1
metody programowania liniowego.
P4 Rozwigzywanie problemdéw optymalizacyjnych - metoda VIKOR 2 1
P5 Rozwigzywanie problemdéw optymalizacyjnych - metoda TOPSIS 2 1
P6 Rozwigzywanie probleméw optymalizacyjnych - metoda GRA 2 1
P7 Rozwigzywanie probleméw optymalizacyjnych - metoda DFA 2 1
P8 Rozwigzywanie probleméw optymalizacyjnych - szeregowanie 2 1
sieciowe z ograniczonymi zasobami
P9 Rozwigzywanie problemdw optymalizacyjnych - problem 2 2
mieszanek
P10 | Rozwigzywanie probleméw optymalizacyjnych - struktura 2 1
produkgji
P11 | Rozwigzywanie probleméw optymalizacyjnych - przydziat 2 1
zadan
P12 | Rozwigzywanie probleméw optymalizacyjnych - przydziat zadan 2 1

z warunkami dodatkowymi
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P13 | Rozwigzywanie probleméw optymalizacyjnych - zapasy 2 1
SUrowcow

P14 | Rozwigzywanie probleméw optymalizacyjnych - alokacja 2 2
$rodkéw produkcji

P15 | Zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin projektow 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zaje¢

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy | komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratorium M5 - ¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania | sprzet laboratoryjny, komputery
maszyn i urzadzen, klasy PC wraz z
oprogramowaniem
Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania komputer i projektor

inzynierskiego; selekcjonowanie, grupowanie i dobér
informacji do realizacji zadania inzynierskiego,

multimedialny, tablica
sucho$cieralna

sala komputerowa z dostepem do
Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie osiagnietych przez studenta

8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Forma zajec

Ocena formujaca (F)

- wskazuje studentowi na potrzebe
uzupelniania wiedzy lub stosowania
okreslonych metod i narzedzi,
stymulujace do doskonalenia efektéw

pracy (wybér z listy)

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiggniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

F3 - praca pisemna (projekt)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢ P1 - egzamin ustny lub pisemny podsumowujacy
semestr w postaci testu, ocena wynika z przyjetej
gradacji punktowej

Laboratorium | F2 - obserwacja/aktywnos¢ P3 - ocena podsumowujgca powstata na

(przygotowanie do zaje¢, ocena ¢wiczen podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
wykonywanych podczas zajec i jako semestrze
pracy wtasnej)
F3 - praca pisemna (sprawozdanie)
Projekt F2 - obserwacja/aktywnos¢ P4 - praca pisemna (projekt)

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic ,x”)

Symbol Wyktad Laboratorium Projek
efektu F2 P2 F2 F3 P4 F2 F3 P3
W_01 X
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W_02 X X

U_01 X X X X
U_02 X X X
K 01 X X X X X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposdb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zajeé oraz wszystkich terminéw egzamindw i zaliczen, w tym takze

poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo§¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena koricowa

jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.

Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: egzamin z oceng

11. ObciazZenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin

na studiach

na studiach

nauczycieli akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):
liczba godzin pracy studenta z bezpo$rednim udziatem 75 43

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 27
Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych 10 15
Opracowywanie sprawozdan 10 15
Przygotowanie do egzaminu 15 20
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suma godzin: 125 125
liczba pkt ECTS przypisana do zajec:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnosci 5 5
studenta)

12. Literatura zajec

Literatura obowigzkowa:

1. Systo M.: Algorytmy optymalizacji dyskretnej PWN 1993

2. Kusiak ], Danielewska-Tutecka A., Oprocha P.: Optymalizacja. Wybrane metody z przyktadami
zastosowan. PWN, Warszawa, 2009.

3. Zdanowicz R.: Modelowanie i symulacja proceséw wytwarzani. PS Gliwice 2007

4. Gawlik].iinni: Procesy produkcyjne PWE

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Lis S.: Podstawy projektowania systemu rytmicznej produkcji PWN 1976
2. Durlik I: InZynieria zarzadzania. Placet 1996

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego

dr hab. inz. Andrzej Perec

data sporzadzenia / aktualizacji

10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail)

aperec@ajp.edu.pl

podpis
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ U Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.1.10

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogélne

Nazwa zajec Przemystowe systemy sterowania
Punkty ECTS 5

Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka

Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 3

lm’1q i nazwisko koord).rna!tora zajec oraz Dr inz. Grzegorz Andrzejewski
os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Li i Punkty ECT i
Forma zaje¢ ) iczba '(_;Odzuf Rok studiow/semestr unkty ECTS (zgoﬂme z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
Wyktad 30/18 3/6; 4
laboratoria 30/18 3/6;

3. Wymagania wstepne, Z uwzglednieniem sekwencyjnosci zajec

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw przemystowych systemdéw sterowania.

C2 - Przekazanie wiedzy dotyczacej podstawowych metod, technik, narzedzi i materiatéw stosowanych przy
rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z automatyka i robotyka w zakresie przemystowych
systemdéw sterowania.

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie wtasciwie dobranymi §rodowiskami programistycznymi,
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i
weryfikacji proceséw, urzadzen i systemow zakresie podstaw przemystowych systemoéw sterowania.

C4 - Wyrobienie umiejetnosci postugiwania sie wtasciwie dobranymi metodami pomiarowymi przy
projektowaniu i tworzeniu urzadzen i proces6w w zakresie podstaw przemystowych systemow sterowania.
C5 - USwiadomienie wazno$ci ksztatcenia sie w konteks$cie skutkéw dziatalno$ci inzynierskiej.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
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Znairozumie pojecia zwigzane z monitorowaniem proceséw oraz

K_WO05, K. W06,

Ww_01 inzynierig urzadzen w zakresie podstaw przemystowych systemow
i stels‘lowanaia. ! ’ " T K_W08, K. W10
Zna i rozumie podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty
W 02 stosowane p.rzy rozwigzywaniu Prostych zadan inzynierskich zwiqz/anych Z K W12, K W16
automatyka i robotyka w zakresie podstaw przemystowych systemow
sterowania
UMIEJETNOSCI
Potrafi postuzy¢ sie wiasciwie dobranymi §rodowiskami
programlstycznyml,. symulatc.)raml oraz narzedziami komputerowo K U02, K U04,
U_01 wspomaganego projektowania K 07 K U08
do symulacji, projektowania i weryfikacji proceséw, urzadzen i systemow -
zakresie podstaw przemystowych systemdéw sterowania.
Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami pomiarowymi przy K U15 K U16
U_02 projektowaniu i tworzeniu urzadzen i proceséw w zakresie podstaw K_U17, K_U18'
przemystowych systemow sterowania. -
KOMPETENCJE SPOLECZNE
K 01 Jest gotéw do my$lenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy m. in. tworzac K K04

rozwigzania z uwzglednieniem korzysci biznesowych oraz spotecznych.

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Lp. Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenistwa, ) 1
zaliczenia. Podstawowe pojecia.
w2 Systemy sterujgce w przemysle. 2 2
w3 Metody modelowania wybranych klas systemoéw sterujacych.
W4 Implementacja wybranych modeli behawioralnych opisu 5 )
systemow sterujacych.
W5 Wizualizacja w przemystowych systemach sterujacych cz. I. 2 1
w6 Wizualizacja w przemystowych systemach sterujacych cz. II. 2 1
w7 Pomiar wybranych wielkosci. Przetwarzanie analogowo-cyfrowe. 2 1
w8 Interpretacja i skalowanie danych z przetwornika ADC. Zakresy, ) 1
progi.
L) Gromadzenie danych 2 1
W10 | Przemystowe bazy danych 2 1
W11 | Przemystowe interfejsy komunikacyjne, cz. | 2 1
W12 | Przemystowe interfejsy komunikacyjne, cz. I 2 1
W13 | Sterowanie w systemach z wieloma jednostkami centralnymi, cz. 2 1
W14 | Sterowanie w systemach z wieloma jednostkami centralnymi, cz. II 2 1
W15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin wykladow 30 18
L. ., Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 1
zaliczenia. Zapoznanie ze stanowiskami laboratoryjnymi.
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L2 Modelowanie wybranych klas systemdw sterujacych. 2

L3 Implementacja wybranych modeli behawioralnych opisu systemow 2 1
sterujacych.

L4 Wizualizacja w systemach sterujacych cz. I. 2 1

L5 Wizualizacja w systemach sterujacych cz. II. 2 1

L6 Pomiar wybranych wielko$ci. Przetwarzanie analogowo-cyfrowe. 2 1

L7 Interpretacja i skalowanie danych z przetwornika ADC. Zakresy, 2 1
progi.

L8 Termin odroébczy 1. 2 1

L9 Gromadzenie danych, cz. | 2 1

L10 Gromadzenie danych, cz. I 2 1

L11 | Transmisja danych z wykorzystaniem wybranego interfejsu 2 1
komunikacyjnego, cz. I

L12 | Transmisja danych z wykorzystaniem wybranego interfejsu 2 2
komunikacyjnego, cz. I

L13 | Systemy z wieloma jednostkami centralnymi 2 1

L14 | Termin odrébczy Il 2 1

L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéow 30 18

7. Metody oraz Srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zaje¢

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania sprzet laboratoryjny (sterowniki

maszyn i urzadzen,

PLC Siemens, sterowniki Moeller,
panele operatorskie, szafa
sterownicza, aktuatory, itp.),
komputery klasy PC wraz z
oprogramowaniem

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektow uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

- wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania
okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce
do doskonalenia efektéw pracy (wybér z

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

(przygotowanie do zajeé, ocena ¢wiczen
wykonywanych podczas zajec),
F3 - praca pisemna (sprawozdanie),

listy)
Wyktad F4 - wystapienie - prezentacja P1 - egzamin w formie ustnej lub pisemnej
multimedialna
Laboratoria F2 - obserwacja/aktywnos¢ P3 - ocena podsumowujgca powstata na

podstawie ocen formujacych, uzyskanych w
semestrze
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F5 - ¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia
sprawdzajgce umiejetnosci),

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)

Symbol Wyktad Laboratoria

efektu F4 P1 F2 | F3 F5 P3
Ww_01
W_02
U_01
U_02
K 01

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposob obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzamindw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena koricowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: egzamin z oceng

11. ObciazZenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéow ECTS):

Liczba godzin

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):

liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem nauczycieli

60 33
akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 22
Przygotowanie do laboratoriéw 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
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Przygotowanie do egzaminu 10 10
suma godzin: 100 100
liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢: 4 4
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnosci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. Tadeusz Legierski [et al.]: Programowanie sterownikéw PLC, Wydaw. Pracowni Komputerowej Jacka

Skalmierskiego, Gliwice, 1998.

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Artur Krél, Joanna Moczko-Kroél: S5/57 Windows : programowanie i symulacja sterownikéw PLC firmy

Siemens Wydawnictwo Nakom, Poznan, 2003.

2. Janusz Kwasniewski: Programowalne sterowniki przemystowe w systemach sterowania, Fundacja Dobrej

Ksiazki, Krakéw, 1999.

3. 3.Zbigniew Seta: Wprowadzenie do zagadnien sterowania: wykorzystanie programowalnych sterownikéw

logicznych PLC, Mikom, Warszawa, 2002

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego dr inz. Grzegorz Andrzejewski
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) gandrzejewski@ajp.edu.pl
podpis
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.1.11

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Bezprzewodowe interfejsy komunikacyjne
Punkty ECTS 4
Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka
Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski
Rok studiow 3
Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz L. L. L
, . Dr inz. Kazimierz Krzywicki
os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Li i Punkty ECT i
Forma zaje¢ ) iczba '(_;Odzuf Rok studiow/semestr unkty ECTS (zgoﬂme z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 3/6; 4
laboratoria 30/18 3/6;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjno$ci zaje¢

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy zwigzanej z podstawowymi metodami, technikami, narzedziami i materiatami
stosowanymi przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z systemami rozproszonymi.
C2 - Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych dotyczacych systeméw rozproszonych.
C3 - Wyrobienie umiejetno$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania informacji z
literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji.

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci projektowania, odpowiedniego doboru narzedzi, postugiwania sie nimi oraz
implementacji systeméw rozproszonych.

C5 - Przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwigzanej z praktycznym postugiwaniem sie
réznego rodzaju narzedziami inzynierskimi.

C6 - USwiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
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W_01

rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z systemami
rozproszonymi

Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy

K.Wi12

Ww_02

Zna pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z
systemami rozproszonymi.

K W13

UMIEJETNOSCI

U_01

Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet;
potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a
takze wyciagaé wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie.

K U001

U_02

Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowac prosty system
rozproszony z uwzglednieniem narzuconych kryteriow uzytkowych.

K_U13

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K 01

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie - dalsze ksztatcenie na

podnoszac w ten sposob kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.

studiach podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczeg6lnie wazne w
obszarze nauk technicznych, ze zmieniajgcymi sie szybko technologiami,

K K01

K 02

Ma $wiadomos$¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki

tym odpowiedzialnos$ci za podejmowane decyzje.

dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na srodowisko i zwigzanej z

K_K03

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Lp. Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

w1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, ) 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.

w2 Komunikacja bezprzewodowa i interfejsy - wprowadzenie, 5 1
rodzaje, definicje. Cz. L.

w3 Komunikacja bezprzewodowa i interfejsy - wprowadzenie, ) 1
rodzaje, definicje. Cz. II.

W4 Modele i rodzaje komunikacji bezprzewodowe;. 2 1

W5 Bezprzewodowe protokoty komunikacyjne. Cz. 1. 2 1

weé Bezprzewodowe protokoty komunikacyjne. Cz. II. 2 1

w7 Bezprzewodowe protokoty komunikacyjne. Cz. II1. 2 1

w8 Bledy bezprzewodowej transmisji danych. Cz. L. 2 1

w9 Btedy bezprzewodowej transmisji danych. Cz. II. 2 1

W10 Bezpieczenistwo bezprzewodowej wymiany informacji. Cz. 1. 2 1

w11 Bezpieczenstwo bezprzewodowej wymiany informacji. Cz. I1. 2 1

w12 Redundancja w systemach rozproszonych. Cz. I. 2 1

w13 Redundancja w systemach rozproszonych. Cz. IL. 2 1

W14 Komunikacja M2M. Nowoczesne protokoty komunikacyjne 5 1
przemystowe i automatyki domowej.

W15 Kolokwium zaliczeniowe 2 1
Razem liczba godzin wykladéw 30 15

Lp. | Trescilaboratoriow Liczba godzin na studiach
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stacjonarn | niestacjonarnyc
ych h

L1 Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, ) 1

zaliczenia.
L2 Zapoznanie z programow3 i sprzetowg platforma realizacyjna. ) 1

Instalacja i konfiguracja wymaganych srodowisk deweloperskich.
L3 Komunikacja z wykorzystaniem IR. Cz. L. 2 1
L4 Komunikacja z wykorzystaniem IR. Cz. IL. 2 1
L5 Komunikacja z wykorzystaniem Bluetooth. Cz. 1. 2 1
L6 Komunikacja z wykorzystaniem Bluetooth. Cz. II. 2 1
L7 Komunikacja z wykorzystaniem Bluetooth. Cz. III. 2 2
L8 Komunikacja z wykorzystaniem US. Cz. L. 2 1
L9 Komunikacja z wykorzystaniem US. Cz. II. 2 1
L10 | Komunikacja z wykorzystaniem WiFi. Cz. 1. 2 1
L11 | Komunikacja z wykorzystaniem WiFi. Cz. II. 2 1
L12 | Komunikacja z wykorzystaniem WiFi. Cz. III. 2 1
L13 | Komunikacja klient-serwer. Cz. I. 2 1
L14 | Komunikacja klient-serwer. Cz. II. 2 1
L15 | Kolokwium zaliczeniowe. Podsumowanie. 2 2

Razem liczba godzin laboratoriow 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zaje¢

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad

potaczony z dyskusja

M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy Komputer i projektor

multimedialny, tablica
suchos$cieralna

Laboratoria

informacji ze zZrédet internetowych,

zgromadzonych informacji

M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | Komputer i projektor

multimedialny, tablica

M5 - ¢wiczenia doskonalace umiejetno$¢ | suchos$cieralna
selekcjonowania, grupowania i przedstawiania | Sala komputerowa z dostepem do

Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektow uczenia sie osiaggnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Ocena formujaca (F)
- wskazuje studentowi na potrzebe

Forma zaje¢ uzupetniania wiedzy lub stosowania

okreslonych metod i narzedzi, stymulujace do
doskonalenia efektéw pracy (wybér z listy)

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢

P2 - zaliczenie w formie ustnej lub pisemnej

Laboratoria F1 - sprawdzian

F2 - obserwacja/aktywnos¢
F3 - praca pisemna (sprawozdanie)

P3 - ocena podsumowujgca powstata na
podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
semestrze
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8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)
Symbol Wyktad Laboratoria
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W_01 X X

W_02 X X

U_01 X X
U_02 X X X
K 01 X

K_ 02 X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposéb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzamindw i zaliczen, w tym takze

poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$é procentowa. Ocena koicowa

jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: zaliczenie z oceng

11. Obciazenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):
liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem nauczycieli 60 36

akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 14
Przygotowanie do laboratoriow 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 10 15
suma godzin: 100 100
liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢: 4 4

(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnoSci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:
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1. Pawetl Hadam: Projektowanie systeméw mikroprocesorowych, Wydaw. BTC, Warszawa, 2004.
2. Waldemar Nawrocki: Rozproszone systemy pomiarowe, WKit, 2006
3. DorfR. C. Systems, controls, embedded systems, energy, and machines, 2006

Literatura zalecana / fakultatywna:

R. Baranowski: Mikrokontrolery AVR ATmega w praktyce, Wydaw. BTC, Warszawa 2005.

Holger Karl, Andreas Willig: Protocols And Architectures For Wireless Sensor Networks, WILEY, 2005
G. Coulouris, ]. Dollimore, T. Kindberg: Systemy rozproszone podstawy i projektowanie, WNT, 1997

S. R. Ball, Embedded Microprocessor Systems: Real World Design, Elsevier Science, 2002

Vahid F. Embedded system design : a unified hardware/software introduction, 2002

i W

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego Dr inz. Kazimierz Krzywicki
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) kkrzywicki@ajp.edu.pl
podpis
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.1.12

KARTA ZAJEC/MODULU

1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Modelowanie systeméw przemystowych
Punkty ECTS 4
Rodzaj zajeé ebewiazkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka
Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski
Rok studiow 4
Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz L. . .
, . Dr inZ. Wojciech Zajac
os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Liczb dzi Punkty ECTS dni
Forma zaje¢ ) tezba $° z1n. Rok studiow/semestr unkty (zgo- ,me z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 4/7; 4
laboratoria 30/18 4/7,;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjno$ci zaje¢

Podstawy robotyki

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy w zakresie wiedzy technicznej obejmujacej terminologie, pojecia, teorie, zasady, metody,
techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwiazywaniu zadan inzynierskich zwigzanych z szeroko pojeta
automatyka i robotyka, procesami planowania i realizacji eksperymentéw tak w procesie przygotowania z
udziatlem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym $rodowisku

C2 - Przekazanie wiedzy ogolnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnieni automatyki i
robotyki, w tym projektowania proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod programowania

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci wyrobienie umiejetno$ci projektowania maszyn i urzadzen, realizacji procesow
automatyzacji i robotyzacji, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn oraz nadzoru
nad ich eksploatacja i inzynierii jakoSci

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci projektowania, odpowiedniego doboru i implementacji inteligentnych uktadéw
robotyki.

C5 - Wyrobienie umiejetnosci eksploatacji i integracji przemystowych systemoéw sterowania oraz systemow
kontrolno-pomiarowych, obstugi i programowania przemystowych stanowisk zrobotyzowanych, projektowania i
realizacji prostych uktadéw i systeméw automatyki dostrzegajac kryteria uzytkowe, prawne i ekonomiczne oraz
rozwigzywania praktycznych zadan inzynierskich

C6 - USwiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
$rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych
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Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
W 01 Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczegétowa wiedze obejmujaca K_ W04, K W05,
- pojecia zwigzane z modelowaniem przemystowych systemoéw automatyki K_ W06, K W08
Po zah.cze.mu przedmiotu student'ma podstawowa w.u.edzq, niezbedna do K W10, K W12,
Ww_02 rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych K W17
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej -
UMIEJETNOSCI
Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwa¢ informacje z K UOL K UO2
U 01 literatury, baz danych i innych Zrédet; potrafi integrowac uzyskane K_U 0 3' K_U 0 5'
- informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciagga¢ wnioski oraz - K ’ 0 6_ ’
formutowaé i uzasadnia¢ opinie -
Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawic¢ K_U09, K_U10,
U_02 prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego K_U13, K_U15,
K_U23
KOMPETENC]JE SPOLECZNE
Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
K 01 odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje oraz ma $wiadomo$¢ waznosci K_K02

i rozumie i skutki dziatalnos$ci inzynierskiej

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Wprowadzenie, pojecia podstawowe. Sterowanie, system, system 2 0,5
sterowania. Modelowanie systemoéw - cele, metody, narzedzia.
W2 | UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 0,5
w3 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 1
W4 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 1
W5 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. L. 2 1
W6 | Modelowanie systemow w jezykach wysokiego poziomu cz. 1. 2 1
W7 | Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. II. 2 1
W8 | Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. II. 2 1
w9 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I11. 2 1
W10 | Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. III. 2 1
W11 | Przyktady implementacji systeméw sterowania. 2 1
W12 | Przyktady implementacji systemow sterowania. 2 1
W13 | Spoteczna i Srodowiskowa rola inzyniera. 2 1
W14 | Spoteczna i Srodowiskowa rola inZyniera. 2 1
W15 | Zaliczenie przedmiotu. 2 2
Razem liczba godzin wykladow 30 15
L. ., Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie, pojecia podstawowe. Sterowanie, system, system 1 0,5
sterowania. Modelowanie systeméw - cele, metody, narzedzia.
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L2 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 1
L3 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 1
L4 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 1
L5 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 1
L6 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 1
L7 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I. 2 2
L8 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. L. 2 1
L9 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I1. 2 1
L10 | Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I1. 2 1
L11 | Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I11. 2 1
L12 | Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. III. 2 1
L13 | Przyktady implementacji systeméw sterowania. 2 2
L14 | Przyktady implementacji systemdw sterowania. 2 1
L15 Spoteczna i Srodowiskowa rola inzyniera. 1 0,5
L16 | Zaliczenie przedmiotu. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéow 30 18

7. Metody oraz Srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zaje¢

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad Wyktad informacyjny, wyktad problemowy polaczony z | Komputer i projektor
dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria Cwiczenia doskonalagce umiejetno$é pozyskiwania | Komputer i projektor

informacji ze zZrédet internetowych,

Cwiczenia doskonalace umiejetno$é¢ selekcjonowania,
grupowania i  przedstawiania  zgromadzonych
informacji

multimedialny, tablica
suchoscieralna

Sala komputerowa z dostepem do
Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektow uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektow uczenia sie na poszczegolnych formach zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

- wskazuje studentowi na potrzebe
uzupelniania wiedzy lub stosowania
okres$lonych metod i narzedzi, stymulujgce
do doskonalenia efektéw pracy (wybér z

listy)

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiggniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

semestrze

Wyktad F1 - sprawdzian pisemny P3 - ocena podsumowujgca powstata na
podstawie ocen formujacych, uzyskanych w
semestrze,

Laboratoria F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujgca powstata na

podstawie ocen formujacych, uzyskanych w

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)

Symbol Wyktad Laboratoria
efektu F1 P3 F3 P3
W_01 X X
W_02 X X
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U_01 X X
U_02 X X
K 01 X X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposéb obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zajeé oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze

poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilos¢ punktow przelicza sie na wartos¢ procentowa. Ocena koricowa

jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: zaliczenie z oceng

11. ObciaZenie pracg studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny kontaktowe studenta (w ramach zaje¢):
liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem nauczycieli 60 36

akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 10

Czytanie literatury 5 22

Przygotowanie do laboratorium 10 15

Przygotowanie sprawozdan 10 20

Przygotowanie do sprawdzianu 10 10
suma godzin: 100 100

liczba pkt ECTS przypisana do zajec: 4 4

(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnoSci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. S.Wrycza, B. Marcinkowski, K. Wyrzykowski. Jezyk UML 2.0 w modelowaniu systeméw informatycznych.

Wyd. Helion 2006.
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2. Kotopieniczyk M., Adamski M., Modelowanie uktadéw sterowania dyskretnego z wykorzystaniem sieci SFC.
Wydawnictwo Politechniki Zielonogorskiej, 2000

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Krupa K., Modelowanie, symulacja i programowanie. Wydawnictwo PWN, 2017

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego Dr inz. Wojciech Zajac
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) WZajac@ajp.edu.pl
podpis
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.1.13

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Systemy rozproszone

Punkty ECTS 4

Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne

Modul/specjalizacja Automatyka

Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 4

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz L. L. Lo
, . Dr inz. Kazimierz Krzywicki

os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Li i Punkty ECT i
Forma zajec . iczba '(_;Odzuf Rok studiow/semestr unkty ECTS (zgoﬂnle z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 4/7; 4
laboratoria 30/18 4/7,;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

Sprzetowe interfejsy wymiany informacji, Systemy wbudowane, Projektowanie urzadzen elektronicznych

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy zwigzanej z podstawowymi metodami, technikami, narzedziami i materiatami
stosowanymi przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z systemami rozproszonymi.
C2 - Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych dotyczacych systeméw rozproszonych.
C3 - Wyrobienie umiejetno$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania

informacji z literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji.

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci projektowania, odpowiedniego doboru narzedzi, postugiwania sie nimi oraz
implementacji systeméw rozproszonych.

C5 - Przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych

i spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwiazanej z praktycznym postugiwaniem sie
réznego rodzaju narzedziami inzynierskimi.

C6 - USwiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
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Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy
Ww_01 rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z systemami K. W12
rozproszonymi.

Zna pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z

W_02 . .
systemami rozproszonymi.

K W13

UMIEJETNOSCI

Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet;
U_01 potrafi integrowaé uzyskane informacje, dokonywaé ich interpretacji, a K _U01
takze wyciagaé wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie.

Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowac prosty system

U_02
- rozproszony z uwzglednieniem narzuconych kryteriow uzytkowych.

K_U13

KOMPETENCJE SPOLECZNE

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie - dalsze ksztatcenie na

K 01 studiach podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczegélnie wazne w K K01

obszarze nauk technicznych, ze zmieniajgcymi sie szybko technologiami,
podnoszac w ten sposob kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.

Ma $wiadomo$¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki
K 02 dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na srodowisko i zwigzanej z K_KO03
tym odpowiedzialnos$ci za podejmowane decyzje.

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem
studiow):

L. B Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci wykltadow
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, ) 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.
w2 Wprowadzenie do tematyki systemoéw rozproszonych.
Cechy, architektura, podstawowe pojecia. Realizacja p 1
programowa i sprzetowa: analiza, poréwnanie i
przyktadowe zastosowania. Cz. I.
w3 Architektura, podstawowe pojecia. Realizacja programowa i
sprzetowa: analiza, poréwnanie i przyktadowe 2 1
zastosowania. Cz. II.
w4 Architektura, podstawowe pojecia. Realizacja programowa i
sprzetowa: analiza, poréwnanie i przyktadowe 2 1
zastosowania. Cz. III.
W5 Przetwarzanie/sterowanie wspoétbiezne. Synchronizacja ) 1
procesow. Cz. 1.
we Przetwarzanie/sterowanie wspotbiezne. Synchronizacja p 1
procesow. Cz. 1L
w7 Projektowanie prostych rozproszonych systeméow ) 1
sterujacych: modelowanie, realizacja, weryfikacja. Cz. I.
w8 Projektowanie prostych rozproszonych systeméw ) 1
sterujacych: modelowanie, realizacja, weryfikacja. Cz. II.
w9 Problemy zwigzane z realizacjg sterowania wspotbieznego. ) 1
Zywotno$¢, zakleszczenie, blokada.
W10 Interfejsy wymiany danych. Protokoty komunikacyjne. Cz. 1. 2
w11 Interfejsy wymiany danych. Protokoty komunikacyjne. Cz. II. 2 1
w12 Redundancja w systemach rozproszonych. Cz. I. 2
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W13

Redundancja w systemach rozproszonych. Cz. II.

w14

Internet Rzeczy, Przemyst 4.0. Model-Based Design (MBD).
Nowe podejscie do projektowania i implementacji
wbudowany systeméw rozproszonych.

W15

Kolokwium zaliczeniowe

Razem liczba godzin wyktadéw

30

15

Lp.

Tresci laboratoriow

Liczba godzin na studiach

stacjonarnych

niestacjonarnych

L1

Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy,
bezpieczenstwa, zaliczenia. Zapoznanie z programowa i
sprzetowaq platforma realizacyjna. Instalacja i konfiguracja
wymaganych srodowisk deweloperskich.

L2

Zapoznanie z programowa i sprzetowa platforma realizacyjna.
Instalacja i konfiguracja wymaganych $rodowisk
deweloperskich. Cz.

L3

Zapoznanie z programow3 i sprzetowa platforma realizacyjna.
Instalacja i konfiguracja wymaganych $rodowisk
deweloperskich. Cz. II. Pierwszy program.

L4

Projektowanie i implementacja prostego systemu
rozproszonego typu master-slave. Cz. I.

L5

Projektowanie i implementacja prostego systemu
rozproszonego typu master-slave. Cz. IL.

L6

Implementacja jednego z podstawowych protokotéw
komunikacyjnych. Cz. L.

L7

Implementacja jednego z podstawowych protokotow
komunikacyjnych. Cz. I1.

L8

Projektowanie i implementacja prostego systemu
rozproszonego sktadajacego sie z trzech modutéw tego samego
typu. Cz. L.

L9

Projektowanie i implementacja prostego systemu
rozproszonego sktadajacego sie z trzech modutéw tego samego
typu. Cz. IL.

L10

Projektowanie i implementacja systemu rozproszonego
sktadajacego sie z kilku modutéw wykorzystujgcych rézna
architekture. Cz. 1.

L11

Projektowanie i implementacja systemu rozproszonego
sktadajacego sie z kilku modutéw wykorzystujacych rézna
architekture. Cz. II.

L12

Projektowanie i implementacja prostego systemu
rozproszonego wykorzystujacego komunikacje
bezprzewodowa. Cz. I.

L13

Projektowanie i implementacja prostego systemu
rozproszonego wykorzystujacego komunikacje
bezprzewodowa. Cz. II.

L14

Projektowanie i implementacja prostego systemu
rozproszonego wykorzystujacego komunikacje
bezprzewodowa. Cz. II1.
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L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2

Razem liczba godzin laboratoriow 30 18

7. Metody oraz Srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zajec

Forma zajec Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | komputer i projektor
informacji ze Zrodet internetowych, multimedialny, tablica
M5 - ¢wiczenia doskonalace umiejetnos$¢ | suchosScieralna
selekcjonowania, grupowania i przedstawiania | sala komputerowa z dostepem do
zgromadzonych informacji Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektow uczenia sie na poszczegoélnych formach zaje¢

Ocena formujaca (F)
- wskazuje studentowi na potrzebe
Forma zajeé uzupelniania wiedzy lub stosowania Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
okreslonych metod i narzedzi, stymulujace osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)
do doskonalenia efektéw pracy (wybér z
listy)
Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos$¢ P2 - zaliczenie w formie ustnej lub pisemnej
Laboratoria F1 - sprawdzian P3 - ocena podsumowujgca
F2 - obserwacja/aktywnos¢ powstata na podstawie ocen
F3 - praca pisemna (sprawozdanie) formujacych, uzyskanych w semestrze
8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)
Symbol Wyktad Laboratoria
efektu F2 P2 F1 | F2 F3 P3
Ww_01 X X
W_02 X X
U_01 X X
U_02 X X X
K_01 X

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposob obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$é procentowa. Ocena konicowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.
Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)
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10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: zaliczenie z oceng

11. ObciaZenie praca studenta (sposdb wyznaczenia punktéow ECTS):

Liczba godzin

Forma aktywnoSci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):

liczba godzin pracy studenta z bezpos$rednim udziatem nauczycieli

60 33
akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 17
Opracowanie referatu/wystapienia 15 20
Przygotowanie sprawozdan 15 25
suma godzin: 100 100

liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnosci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowiazkowa:

1. Pawel Hadam: Projektowanie systeméw mikroprocesorowych, Wydaw. BTC, Warszawa, 2004.
2. Waldemar Nawrocki: Rozproszone systemy pomiarowe, WKit, 2006

3. DorfR. C. Systems, controls, embedded systems, energy, and machines, 2006

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. R. Baranowski: Mikrokontrolery AVR ATmega w praktyce, Wydaw. BTC, Warszawa 2005.

2. Holger Karl, Andreas Willig: Protocols And Architectures For Wireless Sensor Networks, WILEY, 2005
3. G. Coulouris, J. Dollimore, T. Kindberg: Systemy rozproszone podstawy i projektowanie, WNT, 1997

4. S.R. Ball, Embedded Microprocessor Systems: Real World Design, Elsevier Science, 2002

5. Vahid F. Embedded system design : a unified hardware/software introduction, 2002

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego Dr inz. Kazimierz Krzywicki
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) kkrzywicki@ajp.edu.pl
podpis
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o MK UE, > Wydzial Techniczny
o
/ S Kierunek Automatyka i Robotyka
oy 7 Poziom studiow pierwszego stopnia
Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna
Profil studiéw praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.1.14

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Projektowanie systeméw automatyki
Punkty ECTS 5
Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Automatyka
Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski
Rok studiow 4
Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz L. . .
, . Dr inZ. Wojciech Zajac
os0b prowadzacych zajecia

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Forma zaje¢ . Liczba '(_;Odznf Rok studiow/semestr Punkty ECTS (zgoﬂnie z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 15/10 4/7;
laboratoria 30/18 4/7; 5
projekty 30/18 4/7;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy zwigzanej z podstawowymi metodami, technikami, narzedziami i materiatami
stosowanym Przekazanie wiedzy w zakresie wiedzy technicznej obejmujgcej terminologie, pojecia, teorie, zasady,
metody, techniki, narzedzia i materialy stosowane przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich zwigzanych z
szeroko pojeta automatyka i robotyka, procesami planowania i realizacji eksperymentéw tak w procesie
przygotowania z udziatem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym srodowisku

C2 - Przekazanie wiedzy ogdlnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnien automatyki i
robotyki, w tym projektowania proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod programowania

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci wyrobienie umiejetnosci projektowania maszyn i urzadzen, realizacji procesow
automatyzacji i robotyzacji, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn oraz nadzoru
nad ich eksploatacja i inzynierii jakoSci

C4 - Wyrobienie umiejetnosci eksploatacji i integracji przemystowych systemoéw sterowania oraz systemow
kontrolno-pomiarowych, obstugi i programowania przemystowych stanowisk zrobotyzowanych, projektowania i
realizacji prostych uktadéw i systeméw automatyki dostrzegajac kryteria uzytkowe, prawne i ekonomiczne oraz
rozwigzywania praktycznych zadan inzynierskich

C5 - USwiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
$rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

5. Efekty uczenia sie dla zaje¢ wraz z odniesieniem do efektow kierunkowych
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Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
WIEDZA
W 01 Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczegétowa wiedze obejmujaca K W08, K W12,
- pojecia zwigzane z projektowaniem systemow automatyki K W13
Po zah.cze.mu przedmiotu student'ma podstawowa w'u?dzq, niezbedna do K W15, K W16,
Ww_02 rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych K W17
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej -
UMIEJETNOSCI
Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwa¢ informacje z K UOL K UO2
U 01 literatury, baz danych i innych Zrédet; potrafi integrowa¢ uzyskane K_U 0 3' K_U 0 9'
- informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciagga¢ wnioski oraz - K iJ 1‘0 ’
formutowacé i uzasadnia¢ opinie -
Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawic¢ K_U13,K Ule,
U_02 prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego K_U17,K_U23,
K_U25,K U26
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
K 01 odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje oraz ma $wiadomo$¢ waznosci K_K02
i rozumie i skutki dziatalnos$ci inzynierskiej

6. Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

studiow):
Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
W1 | Wprowadzenie do projektowania systeméw automatyki 2 1
w2 Zagadnienie oceny ryzyka maszyn 2 1
w3 Zasady projektowania uktadéw automatyki. Struktura systemu. 2 1
W4 Dobér komponentéw. 2 1
W5 Czujniki. 2 2
w6 Napedy. 2 2
W7 | Przekladnie 2 1
w8 Kolokwium zaliczeniowe 1 1
Razem liczba godzin wyktadéw 15 10
L. ., Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 2
zaliczenia. Zasady projektowania uktadéw automatyki. Struktura
systemu.
L2 Zasady projektowania uktadéw automatyki. Struktura systemu. 2 1
L3 Zasady projektowania uktadéw automatyki. Struktura systemu. 2 1
L4 Dobér komponentéw. 2 2
L5 Dobér komponentéw. 2 1
L6 Czujniki. 2 1
L7 Czujniki. 2 1
L8 Czujniki. 2 1
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L9 Napedy. 2 1
L10 | Napedy. 2 1
L11 | Napedy. 2 1
L12 | Przekladnie 2 1
L13 | Przekladnie 2 1
L14 | Przektadnie 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18
L . . Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci projektow
stacjonarnych | niestacjonarnych
P1 Wprowadzenie do projektowania systemdw automatyki 2 1
p2 Wprowadzenie do projektowania systemdw automatyki 2 1
P3 Wprowadzenie do projektowania systemdw automatyki 2 1
P4 Ocena ryzyka, projektowanie struktury systemu 2 2
P5 Ocena ryzyka, projektowanie struktury systemu 2 1
P6 Ocena ryzyka, projektowanie struktury systemu 2 1
P7 Ocena ryzyka, projektowanie struktury systemu 2 1
P8 Dobér komponentéw systemu. Czujniki, napedy, przektadnie. 2 2
P9 Dobér komponentéw systemu. Czujniki, napedy, przektadnie. 2 1
P10 | Dobdr komponentéw systemu. Czujniki, napedy, przektadnie. 2 1
P11 | Dobdér komponentéw systemu. Czujniki, napedy, przektadnie. 2 1
P12 | Tworzenie projektu zaliczeniowego 2 1
P13 | Tworzenie projektu zaliczeniowego 2 1
P14 | Tworzenie projektu zaliczeniowego 2 1
P15 | Zaliczenie 2 2
Razem liczba godzin projektéw 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zaje¢

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad Wyktad informacyjny, wyktad problemowy potaczony z | Komputer i projektor
dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratorium Cwiczenia doskonalgce umiejetnoéé selekcjonowania, | Komputer i projektor
grupowania i  przedstawiania = zgromadzonych | multimedialny, tablica
informacji, ¢wiczenia doskonalgce obstuge | suchoScieralna
oprogramowania maszyn i urzadzen. Sala komputerowa z dostepem do
Internetu
Projekt Dobér wiasciwych narzedzi do realizacji zadania | Komputer i projektor

inzynierskiego

multimedialny, tablica
suchoscieralna

Sala komputerowa z dostepem do
Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektow uczenia sie osiagnietych przez studenta
8.1. Sposoby (metody) oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zajec

Forma zaje¢ Ocena formujaca (F)

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)
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- wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania
okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce
do doskonalenia efektéw pracy (wybodr z

listy)

Wyktad F4 - wystapienie (prezentacja P2 - zaliczenie w formie ustnej lub pisemnej
multimedialna formutowanie dtuzszej
wypowiedzi ustnej na wybrany temat,
ustne formutowanie i rozwigzywanie
problemu, wypowiedz problemowa,
analiza projektu itd.)

Laboratorium | F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujgca powstata na
podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
semestrze

Projekt F3 - sprawozdanie z realizacji projektu P3 - ocena podsumowujgca powstata na

podstawie ocen formujacych, uzyskanych w
semestrze

Symbol Wyktad

Laboratoriu Projekt
m

efektu
F4

p2 F3 P3 F3 P3

Ww_01

Ww_02

U_01

U_02

K 01 X

K 02

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)

9. Opis sposobu ustalania oceny koncowej (zasady i kryteria przyznawania oceny, a takze sposob obliczania
oceny w przypadku zaje¢, w sktad ktérych wchodzi wiecej niz jedna forma prowadzenia zaje¢, z uwzglednieniem
wszystkich form prowadzenia zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze

poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskana ilo$¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena konicowa
jest zgoda w progami oceniania zamieszczonymi w tabeli 1.

Tab. 1. Progi ocenia procentowego

Wynik procentowy Ocena
0-50 % niedostateczny (2.0)
51-60 %. dostateczny (3.0)
61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)
81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0)

10. Forma zaliczenia zaje¢

Forma zaliczenia/egzaminu: zaliczenie z ocena

11. ObciazZenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéw ECTS):
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Liczba godzin

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny kontaktowe studenta (w ramach zajec):

liczba godzin pracy studenta z bezpos$rednim udziatem nauczycieli

75 46
akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia

Praca wlasna studenta (indywidualna praca studenta zwiazana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 14
Przygotowanie do laboratorium 10 15
Przygotowanie sprawozdan 10 10
Przygotowanie do kolokwium 5 10
Przygotowanie projektu 20 25
suma godzin: 125 125

liczba pkt ECTS przypisana do zajec:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnoS$ci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. Szelerski M.W., Automatyka przemystowa w praktyce. Projektowanie, modernizacja i naprawa,
Wydawnictwo KaBe, Krosno, 2016

2. Kotopienczyk M., Adamski M., Modelowanie uktadéw sterowania dyskretnego z wykorzystaniem sieci SFC.
Wydawnictwo Politechniki Zielonogérskiej, 2000

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Artur Krdl, Joanna Moczko-Kroél: S5/S7 Windows : programowanie i symulacja sterownikéw PLC firmy Siemens
Wydawnictwo Nakom, Poznan, 2003.

13. Informacje dodatkowe

imie i nazwisko sporzadzajacego Dr inz. Wojciech Zajac
data sporzadzenia / aktualizacji 10.06.2022

dane kontaktowe (e-mail) WZajac@ajp.edu.pl
podpis
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