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) | c2.1

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Komputerowe wspomaganie projektowania
Punkty ECTS 5
Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka
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 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¢

Podstawy obliczen inzynierskich, Grafika inzynierska i CAD

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy zwigzanej z podstawowymi metodami, technikami, narzedziami i materiatami
stosowanymi przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z komputerowym wspomaganiem
projektowania.

C2 - Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych dotyczacych CAD.

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 i postugiwania sie r6znymi narzedziami
CAD.

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$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalno$ci 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
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WIEDZA

W_01

Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy
rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z
komputerowym wspomaganiem projektowania.

K W05, K W11,
K W12

Ww_02

Zna pojecia w zakresie standardow i norm technicznych zwigzanych z CAD.

K. W06, K. W13

UMIEJETNOSCI

U_01

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

K_U01, K_U09,
K _U10

U_02

Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowac¢ prosty system lub
obiekt wykorzystujgc CAD z uwzglednieniem narzuconych kryteriow
uzytkowych.

K_U13

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K 01

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie — dalsze ksztalcenie na
studiach podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczeg6lnie wazne w
obszarze nauk technicznych, ze zmieniajacymi sie szybko technologiami,
podnoszac w ten sposéb kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.

K K01

K 02

Ma $wiadomo$¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki
dziatalnoSci inzynierskiej, w tym jej wptywu na sSrodowisko i zwigzanej z
tym odpowiedzialnos$ci za podejmowane decyzje.

K_KO03

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

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

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

w2 Modelowanie w realizacji procesu konstrukcyjnego, ) 1
modelowanie fizyczne, modelowanie matematyczne. Cz. I.

w3 Modelowanie w realizacji procesu konstrukcyjnego, ) 1
modelowanie fizyczne, modelowanie matematyczne. Cz. IL.

w4 Parametryzacja konstrukgji. Cz. 1. 2 1

W5 Parametryzacja konstrukgcji. Cz. II. 2 1

we Modelowanie brytowe. Cz. I. 2 1

w7 Modelowanie brytowe. Cz. I1. 2 1

w8 Struktura i zastosowanie zintegrowanych systeméw ) 1
komputerowych. Cz. L.

w9 Struktura i zastosowanie zintegrowanych systemow 5 1
komputerowych. Cz. I1.

w10 Szybkie tworzenie prototypu. Budowa obiektow z tworzyw,
proszkéw, wosku formierskiego, papieru. Drukarki i skanery 3D. 2 1
Cz. L

w11 Szybkie tworzenie prototypu. Budowa obiektow z tworzyw,
proszkow, wosku formierskiego, papieru. Drukarki i skanery 3D. 2 1
Cz. 1L

w12 Metoda elementéw skonczonych w konstruowaniu elementéw ) 1
maszyn. Cz. L.
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w13 Metoda elementéw skonczonych w konstruowaniu elementéw ) 1
maszyn. Cz. II.
W14 Metoda elementow skonczonych w konstruowaniu elementéw ) 1
maszyn. Cz. [11.
W15 Kolokwium zaliczeniowe 2 1
Razem liczba godzin wyktadéw 30 15
L. ., Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
L2 Zastosowanie wybranego oprogramowania w modelowaniu. 2 2
Graficzny Interfejs Uzytkownika. Cz. I.
L3 Zastosowanie wybranego oprogramowania w modelowaniu. 2 1
Graficzny Interfejs Uzytkownika. Cz. IL.
L4 Podstawowe obiekty graficzne. Modelowanie. Cz. . 2 1
L5 Podstawowe obiekty graficzne. Modelowanie. Cz. I1. 2 1
L6 Narzedzia graficzne (Sketch). Cz. L. 2 1
L7 Narzedzia graficzne (Sketch). Cz. II. 2 1
L8 Bloki, powigzania, wymiarowanie. Cz. L. 2 1
L9 Bloki, powigzania, wymiarowanie. Cz. II. 2 1
L10 Podstawy modelowania 3D (Extrude, Reolve, Sweep, Zaokraglenia, 2 2
fazowania i otwory). Cz. I.
L11 | Podstawy modelowania 3D (Extrude, Reolve, Sweep, Zaokraglenia, 2 1
fazowania i otwory). Cz. II.
L12 Obiekty ztozeniowe, biblioteki elementéw. Cz. I. 2 1
L13 | Obiekty ztozeniowe, biblioteki elementéw. Cz. II. 2 1
L14 | MES w projektowaniu maszyn. Kolokwium i termin odrébczy. 3 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: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
p2 Omoéwienie i przydziat tematéw projektow. 2 1
P3 Analiza wymagan i mozliwo$ci. 2 2
P4 Opracowanie i modelowanie 3D. 3 2
P5 Skanowanie 3D, modelowanie i weryfikacja. 2 1
P6 Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 2 1
P7 Prezentacja wynikow. 2 1
P8 Podsumowanie i om6wienie projektéw. Zaliczenie. 1 1
Razem liczba godzin projektéw 15 10

7. Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdélnych form zajeé

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne
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Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchos$cieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | komputer i projektor
informacji ze Zrodet internetowych, multimedialny, tablica
M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetnos¢ | suchoscieralna
selekcjonowania, grupowania i przedstawiania | sala komputerowa z dostepem do
zgromadzonych informacji Internetu
Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania | komputer i projektor
inzynierskiego; selekcjonowanie, grupowanie i dobdr | multimedialny, tablica
informacji do realizacji zadania inzynierskiego, 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 zajeé

Ocena formujaca (F)

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

listy)

Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje

F L.
orma zajec osiggniete efekty uczenia sie (wybor z listy)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢ P2 - zaliczenie w formie 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 (wstawic ,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 zajeé¢ oraz wszystkich terminéw egzamindw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilos¢ punktéw przelicza sie na warto$¢ procentowa. Ocena koncowa
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)
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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. ObciaZenie praca 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
akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

75 46

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 projektu 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 aktywno$ci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. Pikon A.: AutoCAD 2020 PL. Pierwsze kroki. Wyd. Helion, Gliwice, 2019

2. K. Sokoét: CATIA. Wykorzystanie metody elementéw skonczonych w obliczeniach inzynierskich, Helion, 2014.
3. Jaskolski A.: AutoCAD 2020/LT 2020 (2013+) : podstawy projektowania parametrycznego i
nieparametrycznego : wersja polska i angielska. PWN. Warszawa, 2019

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Bis J.: Markiewicz R., Komputerowe wspomaganie projektowania CAD podstawy, Wydawnictwo REA, 2008
2. Sydor M.: Wprowadzanie do CAD, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2019

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 AKUB, S Wydzial Techniczny
o
/ — /Y Kierunek Automatyka i Robotyka
N YK Poziom studiow pierwszego stopnia

Forma studiow

stacjonarna/niestacjonarna

Profil studiow

praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

| C.2.2

KARTA ZAJEC/MODULU

1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec

Systemy pomiarowe i sterujace

Punkty ECTS 4

Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka

Jezyk, w ktérym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 2

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz
os6b prowadzacych zajecia

Dr inz. Grzegorz Andrzejewski

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 30/15 2/3; 4
laboratoria 30/18 2/3;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

Podstawy elektrotechniki i elektroniki, Podstawy automatyki

4. Cele ksztalcenia

pomiarowych i sterujacych.

C1 - Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw systeméw pomiarowych i sterujacych.

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

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie wtasciwie dobranymi Srodowiskami programistycznymi,
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i
weryfikacji procesdw, urzadzen i systemow zakresie podstaw systemdéw pomiarowych i sterujacych.

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie wtasciwie dobranymi metodami pomiarowymi przy
projektowaniu i tworzeniu urzadzen i proceséw w zakresie podstaw systeméw pomiarowych i sterujacych.
C5 - USwiadomienie wazno$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
Znairozumie pojecia zwigzane z monitorowaniem proceséw oraz
Ww_01 inzynierig urzadzen w zakresie podstaw systeméw pomiarowych i K_W08
sterujacych.
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Ww_02

Zna i rozumie podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty
stosowane przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z
automatyka i robotyka w zakresie podstaw systemdéw pomiarowych i
sterujacych.

K W12

UMIEJETNOSCI

U_01

Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami
programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami komputerowo
wspomaganego projektowania

do symulacji, projektowania i weryfikacji proceséw, urzadzen i systemow
zakresie podstaw systemow pomiarowych i sterujacych.

K_U08

U_02

Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami pomiarowymi przy
projektowaniu i tworzeniu urzadzen i proceséw w zakresie podstaw
systemow pomiarowych i sterujgcych.

K U12,K_U18

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K 01

Jest gotow do myslenia i dziatania w sposdb przedsiebiorczy m. in. tworzac
rozwigzania z uwzglednieniem korzysci biznesowych oraz spotecznych.

K_K04

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

studiow):
Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
Wi Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 1
zaliczenia. Podstawowe pojecia.
w2 Systemy pomiarowo-sterujace w przemysle.
w3 Metody modelowania i implementacji wybranych klas
przemystowych systemow sterujacych, cz. |
w4 Metody modelowania i implementacji wybranych klas 2 1
przemystowych systemow sterujacych, cz. I
W5 Metody pomiaru wybranych wielkosci, cz. 2 1
weé Metody pomiaru wybranych wielko$ci, cz. 11 2 1
W7 | Wizualizacja w systemach pomiarowo-sterujacych, cz. I 2 1
w8 Wizualizacja w systemach pomiarowo-sterujacych, cz. 11 2 1
L) Wybrane sensory stosowane w przemysle, cz. | 2 1
W10 | Wybrane sensory stosowane w przemysle, cz. 11 2 1
W11 | Wybrane napedy stosowane w systemach sterowania, cz. | 2 1
W12 | Wybrane napedy stosowane w systemach sterowania, cz. I 2 1
W13 | Interfejsy komunikacyjne w systemach pomiarowo-sterujacych. 2 1
W14 | Interfejsy komunikacyjne w systemach pomiarowo-sterujacych, cd. 2 1
W15 | Bezpieczenstwo w przemystowych systemach kontrolno- 2 1
pomiarowych
Razem liczba godzin wykladéw 30 15
L. ., Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia. Zapoznanie ze stanowiskami laboratoryjnymi.
L2 Zapoznanie z programowa i sprzetowg platforma realizacyjna. 2 2
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L3 Modelowanie i implementacja wybranych klas systeméw 2 1
sterujacych - cz. L.
L4 Modelowanie i implementacja wybranych klas systeméw 2 1
sterujacych - cz. I1.
L5 Projektowanie dedykowanych blokéw funkcjonalnych. 2 1
L6 Wielokrotne wykorzystanie blokéw funkcjonalnych. 2 1
L7 Wizualizacja w systemach sterujacych. 2 1
L8 Termin odrébczy 1. 2 1
L9 Przetwarzanie analogowo-cyfrowe - odczyt. 2 1
L10 | Interpretacjaiskalowanie danych z przetwornika ADC. 2 1
L11 | Pomiary wybranych wielko$ci. 2 1
L12 | Zakresy warto$ci wielko$ci mierzonej — progi dopuszczalne, 2 1
ostrzegawcze, alarmowe.
L13 | Transmisja danych z wykorzystaniem wybranego interfejsu 3 2
komunikacyjnego.
L14 | Termin odrébcezy Il 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 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 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 efektéw 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
uzupelniania 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 éwiczen
wykonywanych podczas zajec¢),

F3 - praca pisemna (sprawozdanie),

F5 - ¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia

sprawdzajace umiejetnosci),

listy)
Wyktad F4 - wystgpienie - prezentacja P1 - egzamin ustny lub pisemny
multimedialna
Laboratoria F2 - obserwacja/aktywnos¢ P3 - ocena podsumowujgca powstata na

podstawie ocen formujacych, uzyskanych w
semestrze

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

Wyktad ‘ Laboratoria
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Symbol

efektu
Ww_01
W_02
U_01
U_02
K 01 X X

F4 P1 F2 | F3 F5 P3

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¢ 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: egzmain 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
akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

60 36

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

12. Literatura zaje¢
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Literatura obowigzkowa:

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

Skalmierskiego, Gliwice, 1998.

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Artur Krol, Joanna Moczko-Krol: 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

Ksigzki, Krakéw, 1999.

3. Zbigniew Seta: Wprowadzenie do zagadniern 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) | Cc.2.3

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Sterowniki mikroprocesorowe
Punkty ECTS 5

Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka

Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 2

lm’1q i nazwisko koord).rna!tora zajec oraz Dr inz. Grzegorz Andrzejewski
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 elektrotechniki i elektroniki

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw budowy, funkcjonowania i programowania sterownikow
mikroprocesorowych.

C2 - Przekazanie wiedzy z zakresu projektowania i zarzadzania sterownikami mikroprocesorowymi.

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci doboru i konfiguracji komponentéw przy projektowaniu sterownikéw
mikroprocesorowych.

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci zwigzanych z obstugg sSrodowisk programistycznych oraz narzedzi komputerowo
wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i weryfikacji systeméw mikroprocesorowych.

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
W o1 Zna cykl.ZXCia oProgramowania oraz podstawowe metody projektowania K W06
sterownikéw mikroprocesorowych.
W02 Ma wiedze z zakresu projektowania, funkcjonowania i zarzadzania K W07

sterownikami mikroprocesorowymi.

UMIEJETNOSCI
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Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami
U_01

systemo6w mikroprocesorowych.

programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami komputerowo
wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i weryfikacji

K U11

U_02
systemo6w mikroprocesorowych.

Potrafi korzystac z kart katalogowych i not aplikacyjnych w celu dobrania
odpowiednich komponentéw projektowanych elementéw uktadow i

K_U16,K_U17

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K 01

sterownikow mikroprocesorowych.

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie w zakresie rozwoju

K_KO01

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

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

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

w2 Struktura systemu mikroprocesorowego i mikroprocesora. Cykl ) 5
rozkazowy, mnemoniki, lista rozkazdéw.

W3 | Wykorzystanie funkcjonalnos$ci portow wejscia/wyjscia. 2 1

W4 Organizacja i zarzadzanie pamiecia. System przerwan. 2 1

W5 Uktady czasowo/licznikowe. 2 1

weé Interfejsy komunikacyjne. 2 1

w7 Przetwarzanie analogowo/cyfrowe i cyfrowo/analogowe. 2 1

w8 Podsumowanie i zaliczenie. 2 1

L) Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia. Podstawowe pojecia.

W10 | Struktura systemu mikroprocesorowego i mikroprocesora. Cykl ) 1
rozkazowy, mnemoniki, lista rozkazéw.

W11 | Wykorzystanie funkcjonalnosci portéw wejscia/wyjscia. 2 1

W12 | Organizacja i zarzadzanie pamiecia. System przerwan. 2 1

W13 | Uktady czasowo/licznikowe. 2 1

W14 | Interfejsy komunikacyjne. 2 1

W15 | Przetwarzanie analogowo/cyfrowe i cyfrowo/analogowe. 2 1

W16 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 18

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

L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 5 1
zaliczenia. Zapoznanie ze stanowiskami laboratoryjnymi.

L2 Programowanie prostych funkcjonalnosci binarnych portéow ) )
we/wy, cz. 1

L3 Programowanie prostych funkcjonalnosci binarnych portéow 5 5
we/wy, cz. I

L4 Programowanie prostych funkcjonalnosci binarnych portéw 5 1

we/wy, cz. 111
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L5 Programowanie prostych funkcjonalnosci binarnych portow ) 1
we/wy, cz. IV
L6 Zarzadzanie pamiecia, cz. [ 2 1
L7 Zarzadzanie pamiecig, cz. 1 2 1
L8 Przerwania, cz. 1 2 1
L9 Przerwania, cz. 11 2 1
L10 | Odmierzanie czasu w systemie mikroprocesorowym, cz. I 2 1
L11 | Odmierzanie czasu w systemie mikroprocesorowym, cz. Il 2 1
L12 | Przetwornik analogowo/cyfrowy, cz. 1 2 1
L13 | Przetwornik analogowo/cyfrowy, cz. Il 2 1
L14 | Termin odrébczy. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18
.. . ; 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. 3 1
P3 Analiza mozliwo$ci implementacyjnych. 2 1
P4 Implementacja i weryfikacja projektow. 5 3
P5 Przygotowanie dokumentacji projektowej. 2 2
P6 Prezentacja wynikéw. 1 1
P7 Podsumowanie i zaliczenie. 1 1
Razem liczba godzin projektéw 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 komputer, projektor, prezentacja
multimedialna

Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalace obstuge komputeréw komputer, zestaw uruchomieniowy
Arduino

Projekt M5 - Metoda praktyczna (przygotowanie projektu, | komputery z dostepem do

realizacja zadania inzynierskiego w grupie)

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 zajec

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

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

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

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

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

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

Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw P4 - projekt
projektowych

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

Symbol Wyktad Laboratoria Projekt

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

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 bezpo$rednim udziatem nauczycieli 75 46

akademickich lub innych osé6b prowadzacych zajecia

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

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 20
Przygotowanie do laboratorium 10 9
Przygotowanie sprawozdan 5 5
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Przygotowanie projektu 10 20
Przygotowanie do zaliczenia 10 20
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 zajec

Literatura obowigzkowa:

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

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. S. Monk, Arduino dla poczqtkujqcych. Podstawy i szkice, Helion, Warszawa 2014.
2. R. Baranowski: Mikrokontrolery AVR ATmega w praktyce, Wydaw. BTC, Warszawa 2005

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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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) | C.2.4

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Robotyzacja przemystu

Punkty ECTS 5

Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne

Modul/specjalizacja Robotyka

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¢

Modele i systemy sterowania w robotyce, Nowoczesne techniki w robotyce

4. Cele ksztalcenia

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

C2 - Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych dotyczacych robotéw przemystowych.
C3 - Wyrobienie umiejetno$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania

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

C4 - Wyrobienie umiejetnosci projektowania, odpowiedniego doboru i postugiwania sie réznymi narzedziami
zwigzanymi z robotyzacja przemystu.

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$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci 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

Ww_01 rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z robotyzacja K W04, K W12
przemystu.
W 02 Zna pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z K W10, K W13,
- robotami przemystowymi. K W16
UMIEJETNOSCI
Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet; K_U01, K U03,
U_01 potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a K_U18,K U19,
takze wyciagaé wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie. K_ U020, K_U21
U 02 Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowac prosty system lub K_U06, K_U07,
- obiekt wykorzystujacy roboty przemystowe. K_U13, K U15
KOMPETENCJE SPOLECZNE

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie - dalsze ksztatcenie na
studiach podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczeg6lnie wazne w
obszarze nauk technicznych, ze zmieniajgcymi sie szybko technologiami,
podnoszac w ten sposob kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.

K 01 K_KO01, K_K02

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

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

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

w2 Projektowanie systeméw robotyki przemystowej. Cz. I. 2 1

w3 Projektowanie systeméw robotyki przemystowej. Cz. I1. 2 1

W4 Projektowanie systeméw robotyki przemystowej. Cz. II1. 2 1

W5 Pomiary i sterowanie zaawansowanymi systemami robotyki 2 1
Przemystowej. Cz. I.

Wwe6 Pomiary i sterowanie zaawansowanymi systemami robotyki 2 1
Przemystowej. Cz. I1.

w7 Diagnostyka i nadzorowanie systeméw robotyki przemystowe;. 2 1
Cz. L

w8 Diagnostyka i nadzorowanie systeméw robotyki przemystowe;. 2 1
Cz. 1L

w9 Zaleznosci czasowe w systemach sterowania. Cz. I. 2

W10 Zalezno$ci czasowe w systemach sterowania. Cz. I1. 2 1

w11 Bezpieczenstwo pracy i funkcjonowania robotéw. 2
Pozatechniczne aspekty i skutki dziatalno$ci inzynierskiej. Cz. 1.

w12 Bezpieczenstwo pracy i funkcjonowania robotow. 2 1
Pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnos$ci inzynierskiej. Cz. 11.

w13 Czwarta rewolucja przemystowa - Industry 4.0. Inteligentne 2 1
fabryki. Cz. L.

W14 Czwarta rewolucja przemystowa - Industry 4.0. Inteligentne 2 1
fabryki. Cz. IL.

W15 Podsumowanie. 2 1
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Razem liczba godzin wykladow 30 | 15

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 2
zaliczenia. Zapoznanie sie ze stanowiskami laboratoryjnymi.

L2 Modelowanie z wykorzystaniem wybranego oprogramowania 2 1
systemu wykorzystujacego roboty réznego rodzaju. Cz. L.

L3 Modelowanie z wykorzystaniem wybranego oprogramowania 2 1
systemu wykorzystujacego roboty réznego rodzaju. Cz. II.

L4 Projekt i implementacja podstawowego systemu robotyki 2 2
przemystowej. Cz. 1.

L5 Projekt i implementacja podstawowego systemu robotyki 2 1
Przemystowe;j. Cz. II.

L6 Projekt i implementacja podstawowego systemu robotyki 2 1
Przemystowej. Cz. I11.

L7 Diagnostyka i nadzorowanie podstawowego systemu 2 1
wykorzystujacego robota. Cz. L.

L8 Diagnostyka i nadzorowanie podstawowego systemu 2 1
wykorzystujacego robota. Cz. II.

L9 Projekt i implementacja ztozonego systemu automatyki 2 1
wykorzystujacego robota. Cz. L.

L10 | Projektiimplementacja ztoZonego systemu automatyki 2 1
wykorzystujacego robota. Cz. II.

L11 | Projektiimplementacja ztoZzonego systemu automatyki 2 1
wykorzystujacego robota. Cz. L.

L12 | Modyfikacje zwiekszajace bezpieczenstwo systemu oraz 2 1
pozwalajace wykry¢ awarie. Cz. I.

L13 | Modyfikacje zwiekszajace bezpieczenstwo systemu oraz 2 1
pozwalajace wykry¢ awarie. Cz. 1L

L14 | Modyfikacje zwiekszajace bezpieczenstwo systemu oraz 2 1
pozwalajace wykry¢ awarie. Cz. IIL

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

L. . ; Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci projektow
stacjonarnych | niestacjonarnych

P1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.

p2 Modelowanie z wykorzystaniem wybranego oprogramowania 2 2
systemu wykorzystujacego roboty réznego rodzaju.

P3 Projekt i implementacja podstawowego systemu robotyki 2 1
przemystowe;j.

P4 Diagnostyka i nadzorowanie podstawowego systemu 2 1

wykorzystujacego robota.

P5 Projekt i implementacja ztozonego systemu automatyki 2 1
wykorzystujacego robota.
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P6 Modyfikacje zwiekszajace bezpieczenstwo systemu oraz 2 1
pozwalajace wykry¢ awarie.

P7 Kolokwium i termin odrébczy. 2

P8 Podsumowanie i zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin projektow 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
suchos$cieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | komputer i projektor
informacji ze zZrédet internetowych, multimedialny, tablica
M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetnos¢ | suchoscieralna
selekcjonowania, grupowania i przedstawiania | sala komputerowa z dostepem do
zgromadzonych informacji Internetu
Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania | komputer i projektor

inzynierskiego; selekcjonowanie, grupowanie i dobdr
informacji do realizacji zadania inZynierskiego,

multimedialny, tablica
suchoS$cieralna

sala komputerowa z dostepem do
Internetu

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektéow uczenia sie osiaggnietych 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
okres$lonych 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¢ P2 - kolokwium
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)

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,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 sposob 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 egzamindéw 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 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 zajec):

liczba godzin pracy studenta z bezpo$rednim udziatem nauczycieli

75 46
akademickich lub innych os6b 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 zaje¢: 5 5

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

12. Literatura zaje¢

Literatura obowiazkowa:

1. P. Dutkiewicz, W. Wroblewski, K. Koztowski: Modelowanie i Sterowanie Robotéw, PWN, 2013
2.].Baichtal: Fascynujacy $wiat robotéw.. Przewodnik dla konstruktoréw, Helion, 2015

3.]. Panasiuk, W. Kaczmarek: Srodowiska programowania robotéw, PWN, 2017

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. P. McCorduck P: Machines Who Think (druga edycja.), A.K. Peters, Ltd., 2004

13. Informacje dodatkowe
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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.2.5

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Modele i systemy sterowania w robotyce
Punkty ECTS 4
Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka
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 30/18 3/5; 4
laboratoria 30/18 3/5;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci 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
udzialem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym $rodowisku

C2 - Przekazanie wiedzy ogolnej 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 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 waznoSci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$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

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

W_01

Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczeg6towa wiedze obejmujaca
pojecia zwigzane modelowaniem systemdéw sterowania w robotyce

K_ W08

Ww_02

Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowg wiedze, niezbedna do
rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

K.W17

UMIEJETNOSCI

U_01

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwac informacje z
literatury, baz danych i innych Zrdédet; potrafi integrowa¢ uzyskane
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadniac opinie

K_U01, K_U15

U_02

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawié
prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego

K_U23

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K 01

Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje oraz ma sSwiadomos¢ wazno$ci
i rozumie i skutki dziatalno$ci inzynierskiej

K_KO02

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

studiow):
Lp. Tresci wykladéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Podstawy modelowania: obiekt, zmienne, proces. Modelowanie w ) 1
robotyce. Opis budowy strukturalnej i kinematyki manipulatora.
W2 | Podstawy kinematyki w robotyce. 2 2
w3 Podstawy kinematyki w robotyce. 2 1
W4 Podstawy kinematyki w robotyce. 2 1
W5 | Planowanie trajektorii. 2 2
W6 | Planowanie trajektorii. 2 1
w7 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. I. 2 1
w8 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. I. 2 1
W9 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. II. 2 1
W10 | Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. II. 2 1
W11 | Systemy programowania robotow - przeglad. 2 1
W12 | Systemy programowania robotow - przeglad. 2 1
W13 | Wybrane zagadnienia stabilno$ci uktadow. 2 1
W14 | Wybrane zagadnienia stabilnosci uktadow. 2 1
W15 | Kolokwium zaliczeniowe 2 2
Razem liczba godzin wykladow 30 18
- L/ Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Podstawy modelowania: obiekt, zmienne, proces. Modelowanie w 5 1
robotyce. Opis budowy strukturalnej i kinematyki manipulatora.
L2 Podstawy modelowania: obiekt, zmienne, proces. Modelowanie w ) 1
robotyce. Opis budowy strukturalnej i kinematyki manipulatora.
L3 Podstawy kinematyki w robotyce. 2 1
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L4 Podstawy kinematyki w robotyce. 2 1
L5 Planowanie trajektorii. 2 1
L6 Planowanie trajektorii. 2 1
L7 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. I. 2 2
L8 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. I. 2 1
L9 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. IL. 2 2
L10 | Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. I1. 2 1
L11 | Systemy programowania robotéw - przeglad. 2 1
L12 | Systemy programowania robotéw - przeglad. 2 1
L13 | Wybrane zagadnienia stabilnosci uktadow. 2 1
L14 | Wybrane zagadnienia stabilnosci uktadow. 2 1
L15 | Kolokwium zaliczeniowe 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdélnych form zajec

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$é pozyskiwania | Komputer i projektor

informacji ze zZrédet internetowych,

grupowania i
informacji

przedstawiania

Cwiczenia doskonalace umiejetnos$¢ selekcjonowania,
zgromadzonych

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)

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

listy)

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

Wyktad F1 - sprawdzian pisemny P3 - ocena podsumowujaca powstata na
podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
semestrze,

Laboratoria F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujgca powstata na

podstawie ocen formujacych, uzyskanych w
semestrze

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

24

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




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 .

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$¢ punktéw przelicza sie na warto$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 pracg studenta (sposdb 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 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¢:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnoSci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W., Modelowanie i sterowanie robotéw, Wydawnictwo PWN, 2018

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

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

13. Informacje dodatkowe
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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.2.6

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Systemy osadzone w robotyce
Punkty ECTS 3
Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka
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 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 - Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materialy stosowane przy rozwigzywaniu prostych zadan
inzynierskich zwigzanych z systemami wbudowanymi.

C2 - Ma uporzadkowang wiedze w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z budowa, dziataniem
systeméw wbudowanych.

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

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

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie specjalistycznym oprogramowaniem (w tym w szczegélnosci z
narzedziami deweloperskimi), postugiwania sie zaawansowanymi §rodowiskami projektowo-
uruchomieniowymi..

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

i spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwigzanej z programowaniem i praktycznym
postugiwaniem sie szerokim spektrum narzedzi informatycznych.

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
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WIEDZA

Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy
Ww_01 rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z systemami K W13
wbudowanymi.

Ma uporzadkowana wiedze z zakresu technik i metod programowania

W_02 . . ,
przydatng w rozwigzywaniu probleméw sprzetowych.

K_W10

UMIEJETNOSCI

U_01 Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet. K _U01

U.02 Potrafi zaprojektowac i zrealizowac prosty system wbudowany dla K U13

urzadzenia z uwzglednieniem narzuconych kryteriow uzytkowych.

KOMPETENCJE SPOLECZNE

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie - dalsze ksztatcenie na
studiach podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczeg6lnie wazne w

K 01
- obszarze nauk technicznych, ze zmieniajacymi sie szybko technologiami,

K K01

podnoszac w ten spos6b kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.

Ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki
K 02 dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na srodowisko i zwigzanej z K_KO03
tym odpowiedzialno$ci 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
W1 | Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
w2 Mikrokontrolery - architektura, charakterystyka, zastosowanie. 2 2
w3 Elementy pomiarowe. Sensory. Elementy wykonawcze. 2 1
W4 Interfejsy wymiany danych w systemach wbudowanych. 2 2
W5 Podstawy projektowania obwodéw elektronicznych oraz obwodéw ) 1
drukowanych dla potrzeb systeméw wbudowanych.
w6 Systemy rozproszone. 2 1
w7 Systemy operacyjne czasu rzeczywistego. [oT (Internet of Things) - ) 1
“Internet Rzeczy”.
w8 Podsumowanie i zaliczenie 2 1
Razem liczba godzin wyktadéw 15 10
Liczba godzin na studiach
Lp.  Trescilaboratoriow stacjonarnyc | niestacjonarnyc
h h
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, ) 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.
L2 Zapoznanie z programowa i sprzetowg platforma realizacyjna.
Instalacja i konfiguracja wymaganych $rodowisk deweloperskich. 2 1
Debugowanie.
L3 Podstawy programowania systeméw wbudowanych. Porty p 5
we/wy.
L4 Liczniki. Przerwania. 2 2
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L5 Obstuga pamieci nieulotnej. Flash/EEPROM. 2 1
L6 Interfejsy wymiany danych w systemach wbudowanych. ) 1
Wykorzystanie sensoréw i elementéw wykonawczych. Cz. [
L7 Interfejsy wymiany danych w systemach wbudowanych. ) 1
WyKorzystanie sensorow i elementéw wykonawczych. Cz. I1
L8 Uktady przetwarzania sygnatéw (ADC/DAC). 2 1
L9 Projektowanie obwodo6w elektronicznych. 2 1
L10 | Projektowanie obwodéw drukowanych. 2 1
L11 | Fizyczna realizacja obwodu drukowanego. 2 1
L12 | Realizacja prostego systemu wbudowanego. Cz. 2 1
L13 | Realizacja prostego systemu wbudowanego. Cz. I 2 1
L14 | Realizacja systemu IoT. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéow 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zajec

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$cieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | komputer i projektor

informacji ze zZrédet internetowych,

M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetnos¢
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 efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zajec

Ocena formujaca (F)
- wskazuje studentowi na potrzebe

Forma zajeé uzupelniania wiedzy lub stosowania Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce osiggniete efekty uczenia sie (wybor z listy)
do doskonalenia efektéw pracy (wybér z
listy)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢ P1 - egzamin ustny lub pisemny

Laboratoria F1 - sprawdzian P3 - ocena podsumowujaca
F2 - obserwacja/aktywnos¢ powstata na podstawie ocen
F3 - praca pisemna (sprawozdanie) formujacych, uzyskanych w semestrze

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

Symbol Wyktad Laboratoria
efektu F2 P1 F1 | F2 F3 P3
w_01 X X
W_02 X X
U_01 X X
u_02 X X X
K 01 X
K_02 X
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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 egzamindw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilos¢ punktow 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. ObciaZenie pracg studenta (sposdb 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

45 28
akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia

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

Konsultacje 1 3
Czytanie literatury 10 20
Przygotowanie do laboratorium 5 5
Przygotowanie sprawozdan 5 5
Przygotowanie do egzaminu 9 14
suma godzin: 75 75

liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnoSci 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
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‘ 3.]. Michalski, Technologia i montaz ptytek drukowanych, WKL, Warszawa, 1992

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.127

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Modelowanie i symulacja proceséw produkcyjnych
Punkty ECTS 4
Rodzaj zaje¢ obowiazkowe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka
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 30/18 3/5; 4
laboratoria 30/18 3/5;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci 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
udzialem 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 jakosSci

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 waznoS$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$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

Symbol Odniesienie do
efektu Opis efektu uczenia sie efektu
uczenia sie kierunkowego
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WIEDZA
W 01 Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczeg6towa wiedze obejmujaca K W08
- pojecia zwigzane z modelowaniem i symulacjg proceséw produkcyjnych -
Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowga wiedze, niezbedng do
Ww_02 rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych K W17
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
UMIEJETNOSCI
Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwac informacje z K_U01, K_U09,
U 01 literatury, baz danych i innych Zrdédet; potrafi integrowac uzyskane K U10,K U18,
- informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz K_U19, K U20,
formutowac i uzasadniac opinie K U21,K U26
U.02 Po zaliczefliu p{‘ze.dmiotu stufient potr:.ifi p.r.zygoto.wa'lc' .i pr'zeds‘.cawié K U14, K U23
prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
K 01 odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje oraz ma sSwiadomos¢ wazno$ci K_K02

i rozumie i skutki dziatalno$ci inzynierskiej

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

studiow):
Lp. Tresci wykladéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Wprowadzenie, pojecia podstawowe. Sterowanie, system, system 5 05
sterowania. Modelowanie systeméw - 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. I. 2 1
W6 | Modelowanie systemow w jezykach wysokiego poziomu cz. 1. 2 1
W?7 | Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. II. 2 1
w8 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. 1. 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 systeméw sterowania. 2 1
W13 | Przyktady implementacji systeméw sterowania. 2 1
W14 | Przyktady implementacji systeméw sterowania. 2 1
W15 | Zaliczenie przedmiotu. 2 2
Razem liczba godzin wykladow 30 15
- ‘. Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie, pojecia podstawowe. Sterowanie, system, system ) 1
sterowania. Modelowanie systemow - cele, metody, narzedzia.
L2 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2
L3 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania.
L4 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania.
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L5 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I. 2 2
L6 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I. 2 1
L7 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I1. 2 1
L8 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I1. 2 1
L9 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. II1. 2 1
L10 | Modelowanie systemdéw w jezykach wysokiego poziomu cz. 1L 2 1
L11 | Przyktady implementacji systemdw sterowania. 2 1
L12 | Przyktady implementacji systemdw sterowania. 2 1
L13 | Przyktady implementacji systeméw sterowania. 2 1
L14 | Przyktady implementacji systemdw sterowania. 2 1
L15 | Zaliczenie przedmiotu. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéow 30 18

7. Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegolnych form zajec

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad Wyktad informacyjny, wyktad problemowy potaczony z | Komputer i projektor
dyskusja multimedialny, tablica
sucho$cieralna
Laboratoria Cwiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | Komputer i projektor

informacji ze Zrédet internetowych,
Cwiczenia doskonalace umiejetno$¢ selekcjonowania,
grupowania i

przedstawiania  zgromadzonych

informacji

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 zajec

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

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

listy)

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

semestrze

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

Laboratoria F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujaca powstata na

podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w

Symbol Wyktad Laboratoria
efektu F1 P3 F3 P3
Ww_01 X X
Ww_02 X X
U_01 X X
U_02 X X
K 01 X X
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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 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 pracg studenta (sposdb 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 oséb 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 obowiazkowa:

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

Wyd. Helion 2006.

2. Kotopieniczyk M., Adamski M., Modelowanie uktadéw sterowania dyskretnego z wykorzystaniem sieci SFC.

Wydawnictwo Politechniki Zielonogérskiej, 2000

Literatura zalecana / fakultatywna:

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

stanowiacego zatacznik do Uchwatly Nr 23/000/2022 Senatu AJP
z dnia 21 czerwca 2022 r.

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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Wydzial Techniczny

Kierunek Automatyka i Robotyka

Poziom studiow pierwszego stopnia

Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna

Profil studiéw praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

| c.2.8

KARTA ZAJEC/MODULU

1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec

Programowanie robotéw

Punkty ECTS 9

Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka

Jezyk, w ktérym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 3

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz
o0s6b prowadzacych 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 3/6;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

Podstawy robotyki, Sterowniki mikroprocesorowe

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy z zakresu programowania robotéw.
C2 - Przekazanie wiedzy z zakresu zaawansowanych technik i metod programowania robotow.

C3 - Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie wtasciwie dobranymi Srodowiskami programistycznymi,
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i
weryfikacji procesdw, urzadzen i systeméw zakresie programowania robotow.
C4 - Wyrobienie umiejetno$ci projektowania proceséw w zakresie zaawansowanego programowania robotow.
C5 - Uswiadomienie waznoS$ci ksztatcenia sie w konteks$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 Ma podstawowa wiedze z zakresu programowania robotéw. K W04, K W14,
- K W15
W 02 Ma wiedze z zakresu technik i metod zaawansowanego programowania K W09, K W1l

robotow.

UMIEJETNOSCI
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U_01

Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami
programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami komputerowo
wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i weryfikacji
procesow, urzadzen i systeméw zakresie programowania robotow.

K_U05,K_U08

U_02

Potrafi zaprojektowac proces, urzadzenie lub system z uwzglednieniem
zadanych kryteriow uzytkowych i ekonomicznych, uzywajac wtasciwych
metod, technik i narzedzi w zakresie zaawansowanego programowania
robotéw.

K_U13

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K 01

Jest gotéw do myslenia i dziatania w sposdb przedsiebiorczy m. in. tworzac
rozwigzania z uwzglednieniem korzysci biznesowych oraz spotecznych.

K_K04

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: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenistwa, 2 1
zaliczenia.
w2 Podstawowe pojecia. Robot Mitsubishi. Jezyk Melfa V.
w3 Uktady wspétrzednych: stanowiska, podstawy, kiSci, narzedzia.
W4 Postugiwanie sie uktadami wspétrzednych w programowaniu 2 1
ruchéw robota
w5 Zarzadzanie poszczeg6lnymi przegubami robota 2 1
weé Zarzadzanie zespotem przegubéw 2 1
w7 Ruchy liniowe, prostoliniowe i po okregu 2 1
w8 Zarzadzanie predko$cia przemieszczania narzedzia 2 1
w9 Osigganie wybranych punktéw w przestrzeni 2 1
W10 | Wygtadzanie ruchéw 2 1
W11 | Akceleracjaideceleracja 2 1
W12 | Instrukcje konstrukcyjne programu 2 1
W13 | Tworzenie bardziej ztozonych programéw 2 1
W14 | Wspélipraca robota z czujnikami - wprowadzenie 2 1
W15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 18
- L/ Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 1
zaliczenia. Zapoznanie ze stanowiskami laboratoryjnymi.
L2 Robot Mitsubishi, obstuga kontrolera i programatora. Srodowisko 2 2
RT Toolbox2. Programy i symulacje.
L3 Postugiwanie sie uktadami wspo6trzednych w programowaniu 2 1
ruchéw robota
L4 Zarzadzanie poszczeg6lnymi przegubami robota 2 1
L5 Zarzadzanie zespotem przegubow 2 1
L6 Ruchy liniowe, prostoliniowe i po okregu 2 1
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L7 Termin odrébcezy 1. 2 1
L8 Zarzadzanie predko$cia przemieszczania narzedzia 2 1
L9 Osiaganie wybranych punktéw w przestrzeni 2 1
L10 | Wygtadzanie ruchow 2 1
L11 | Akceleracjaideceleracja 2 1
L12 | Instrukcje konstrukcyjne programu 2 1
L13 | Wspélpraca robota z czujnikami 2 2
L14 | Termin odrébczy II. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18
Semestr 6
Lp. | Tresci wyktadéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 ZYacza sygnatowe na ramieniu robota i w kontrolerze 2 1
W2 | Transmisja danych przez zlacza sygnatowe 2 2
w3 Programowanie wybranych sekwencji pracy robota, cz. [ 2 1
W4 Programowanie wybranych sekwencji pracy robota, cz. I 2 1
W5 Parametry i konfiguracja stanowiska, cz. I 2 1
weé Parametry i konfiguracja stanowiska, cz. 11 2 1
w7 Parametry i konfiguracja stanowiska, cz. 111 1 1
w8 Podsumowanie i zaliczenie 2 2
Razem liczba godzin wyktadéw 15 10
L. L, Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
L2 Wykorzystanie ztgcza sygnatowego na ramieniu robota 2 2
L3 Wykorzystanie ztgcza sygnatowego w kontrolerze robota 2 1
L4 Programowanie wybranych sekwencji pracy robota, cz. [ 2 1
L5 Programowanie wybranych sekwencji pracy robota, cz. I 2 1
L6 Programowanie wybranych sekwencji pracy robota, cz. I11 2 1
L7 Termin odroébcezy 1. 2 1
L8 Ustawianie parametréw pracy robota - narzedzie 2 1
L9 Ustawianie parametréw pracy robota - kanaly pneumatyczne 2 1
L10 | Ustawianie parametréw pracy robota - predko$¢ i przyspieszenie 2 1
L11 | Przestrzenie zabronione 2 1
L12 | Btedy - rozpoznawanie i usuwanie przyczyn, cz. | 2 1
L13 | Btedy - rozpoznawanie i usuwanie przyczyn, cz. I 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
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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 projektéow 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 (robot
maszyn i urzadzen, Mitsubishi) komputery klasy PC
Wwraz 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
uzupetniania wiedzy lub stosowania
okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce
do doskonalenia efektow pracy (wybér z

listy)

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

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

F5 - ¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia

sprawdzajgce umiejetnosci),

Wyktad F4 - wystapienie - prezentacja P2 - egzamin ustny lub pisemny
multimedialna
Laboratoria F2 - obserwacja/aktywnos¢ P3 - ocena podsumowujgca powstata na

podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
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Projekt ‘ F2 - obserwacja/aktywnos¢ P4 - praca pisemna (projekt)

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,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¢ uzyskang ilos¢ punktow przelicza sie na wartos¢ procentowa. Ocena koncowa
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 zajec):

liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatlem nauczycieli
akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia

135 79

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

Konsultacje 10 10
Czytanie literatury 20 30
Opracowanie referatu/wystgpienia 10 30
Przygotowanie sprawozdan 20 30
Przygotowanie projektu 20 30
Przygotowanie do egzaminu 10 15
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suma godzin: 225 225
liczba pkt ECTS przypisana do zaje¢: 9 5
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywnoSci studenta)

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. Kaczmarek Wojciech, Panasiuk Jarostaw: Robotyka. Programowanie robotéw przemystowych., PWN, 2017.

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Jerzy Honczarenko: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie., WNT Wydawnictwa Naukowo-Techniczne,

2011.

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.2.9

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Nowoczesne techniki w robotyce
Punkty ECTS 4
Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka
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 30/18 3/6; 4
laboratoria 30/18 3/6;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci 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
udzialem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym $rodowisku

C2 - Przekazanie wiedzy og6lnej 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 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 waznoS$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci 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

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

W_01

Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczeg6towa wiedze obejmujaca
pojecia zwigzane z nowoczesnymi technikami programowania robotow

K_ W08

Ww_02

Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowg wiedze, niezbedng do
rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

K.W17

UMIEJETNOSCI

U_01

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwac informacje z
literatury, baz danych i innych Zrdédet; potrafi integrowa¢ uzyskane
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadniac opinie

K_ U001, K_U12

U_02

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawié
prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego

K_U23

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K 01

Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje oraz ma sSwiadomos¢ wazno$ci
i rozumie i skutki dziatalno$ci inzynierskiej

K_KO02

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

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

w1 Wprowadzenie: metody i jezyki programowania robotow 2 1

w2 Wprowadzenie: metody i jezyki programowania robotow 2 2

W3 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler 5 5
IRC5, RobotWare 0S

W4 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler 5 5
IRC5, RobotWare 0S

WS Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 2. Panel ) 1
nauczania robotow FlexPendant, Srodowisko RobotStudio
Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 2. Panel

we . . . . . 2 1
nauczania robotow FlexPendant, Srodowisko RobotStudio

w7 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 3. Kontroler ) 1
R30iB, panel iPendant.

ws Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 3. Kontroler 5 1
R30iB, panel iPendant.

W9 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 4. Kontroler ) 1
CR750Q, panel R56TB

w10 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 4. Kontroler 5 1
CR750Q, panel R56TB

W11 | Poréwnanie technik programowania robotéw - przeglad. 2 1

W12 | Poréwnanie technik programowania robotéw - przeglad. 2 1

W13 | Kierunki rozwoju nowoczesnych technik w robotyce. 2 1

W14 | Kierunki rozwoju nowoczesnych technik w robotyce. 2 1

W15 | Pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskie;. 2 1
Razem liczba godzin wykladéow 30 18

Lp. Tresci laboratoriéow Liczba godzin na studiach
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stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: metody i jezyki programowania robotéw.
Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler 2 2
IRC5, RobotWare OS

L2 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler ) 1
IRC5, RobotWare OS

L3 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler ) 1
IRC5, RobotWare OS

L4 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler ) 1
IRC5, RobotWare OS

L5 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 2. Panel ) )
nauczania robotow FlexPendant, Srodowisko RobotStudio

L6 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 2. Panel ) 1
nauczania robotow FlexPendant, Srodowisko RobotStudio

L7 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 3. Kontroler ) 1
R30iB, panel iPendant.

L8 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 3. Kontroler ) 1
R30iB, panel iPendant.

L9 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 4. Kontroler ) 1
CR750Q, panel R56TB

L10 | Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 4. Kontroler ) 1
CR750Q, panel R56TB

L11 | Poréwnanie technik programowania robotéw - przeglad. 2 1

L12 | Poréwnanie technik programowania robotow - przeglad. 2 1

L13 | Kierunki rozwoju nowoczesnych technik w robotyce. 2 1

L14 | Kierunki rozwoju nowoczesnych technik w robotyce. 2 1

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

7. Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zajeé

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad

dyskusja

Wyktad informacyjny, wyktad problemowy potaczony z

Komputer i projektor
multimedialny, tablica
suchos$cieralna

Laboratoria

oprogramowania maszyn i urzadzen.

Cwiczenia doskonalace umiejetnos$¢ selekcjonowania,
grupowania i  przedstawiania  zgromadzonych
informacji, ¢wiczenia doskonalgce obstuge

Komputer i projektor
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 poszczegoélnych formach zajec

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)
- wskazuje studentowi na potrzebe

do doskonalenia efektow pracy (wybor z

listy)

uzupelniania wiedzy lub stosowania Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
okreslonych metod i narzedzi, stymulujace osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)
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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

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

Symbol Wyktad Laboratoria
efektu F1 P3 F3 P3
W_01 X X
W_02 X X
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 zaje¢ oraz wszystkich terminéw egzamindw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilos¢ punktow przelicza sie na wartos¢ 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: 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 osé6b prowadzacych zajecia

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

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 17
Przygotowanie do laboratoriow 10 15
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Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 5 15
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 zajec

Literatura obowigzkowa:

1. Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotéw przemystowych, Wydawnictwo PWN, 2017

2. Kotopieniczyk M., Adamski M., Modelowanie uktadéw sterowania dyskretnego z wykorzystaniem sieci SFC.
Wydawnictwo Politechniki Zielonogérskiej, 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.2.10

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Zaawansowane programowanie sterownikéw
Punkty ECTS 5
Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka
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

Forma zaje¢ ) Liczba g"dZi“_ Rok studiow/semestr Punkty ECTS (zgoPd,nie z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyklad 30/15 3/6;
laboratoria 30/18 3/6; 5
projekty 15/10 3/6;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci 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 jakosSci

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 waznoS$ci i rozumienia spotecznych skutkdw dziatalno$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

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

W_01

Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczeg6towa wiedze obejmujaca
pojecia zwigzane z zaawansowanym programowaniem sterownikow

K W08, K W11

Ww_02

Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowg wiedze, niezbedng do
rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

K W14, K W17

UMIEJETNOSCI

U_01

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwac informacje z
literatury, baz danych i innych Zrdédet; potrafi integrowa¢ uzyskane
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadniac opinie

K_U01, K_UO5

U_02

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawié
prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego

K_U23

KOMPETENCJE SPOLECZNE

i rozumie i skutki dziatalno$ci inzynierskiej

Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
K 01 odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje oraz ma sSwiadomos¢ wazno$ci

K_KO02

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

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

W1 | Wprowadzenie do zaawansowanego programowania sterownikéw 2 1

W2 | Narzedzia inzyniersKie i jezyki programowania sterownikow 1

W3 | Narzedzia inzynierskie i jezyki programowania sterownikow 1

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

W5 | Teoria automatéw skoniczonych w modelowaniu zadan sterowania ) 1
cz. 1.

W6 | Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania 5 1
cz. 2.

W?7 | Teoria automatéw skoniczonych w modelowaniu zadan sterowania ) 1
cz. 2.

W8 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 5 1
1.

W9 | Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania ) 1
cz. 2.

W10 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 5 1
2.

W11 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 5 1
2.

W12 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1
3.

W13 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 5 1
3.

W14 | Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. ) 1
3.

W15 | Pozatechniczne aspekty dziatalnos$ci inzynierskiej. Podsumowanie 2 1
Razem liczba godzin wykladow 30 15
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L. L, Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych

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

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

cz. 1.
L7 Teoria automatow 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. 5 1

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

3.
L15 | Kolokwium zaliczeniowe 2 2

Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

- S, Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci projektow
stacjonarnych | niestacjonarnych

P1 W ramach projektu kompetencyjnego przewidziane jest

zdefiniowanie zatozen projektowych, sporzadzenie dokumentacji

dla projektu, wykonanie przegladu literatury dotyczacej

przedmiotu projektu oraz przygotowania pisemnego raportu i 15 10

zaprezentowania wynikow projektu. Tematy projektéw

realizowanych przez studentéw dotyczy¢ beda zaawansowanego

programowania sterownikéw

Razem liczba godzin projektow 15 10

7. Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegélnych form zajec

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad Wyktad informacyjny, wyktad problemowy potaczony z | Komputer i projektor
dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
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Laboratoria Cwiczenia doskonalace umiejetno$é 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 Metoda praktyczna (przygotowanie projektu, realizacja | komputery z dostepem do

zadania inzynierskiego w grupie)

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)

- wskazuje studentowi na potrzebe uzupeiniania 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)

F3 - praca pisemna (projekt)

Wyktad F4 - wystgpienie (prezentacja multimedialna P1 - egzamin w formie pisemnej
formutowanie dtuzszej wypowiedzi ustnej na wybrany lub ustnej
temat, ustne formutowanie i rozwigzywanie problemu,
wypowiedz problemowa, analiza projektu itd.)
Laboratoria F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujgca
powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w
semestrze
Projekt F2 - obserwacja/aktywnos¢ P4 - praca pisemna (projekt)

Symbol Wyktad Laboratoria Projekt

efektu F4 P1 F3 | P3 F5 | P4
W_01 X X X X
W_02 X X X X
U_01 X X X X
U_02 X X X X
K 01 X X 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
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)
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10. Forma zaliczenia zaje¢

z dnia 21 czerwca 2022 r.

Forma zaliczenia/egzaminu: egzamin 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 zaje¢):
liczba godzin pracy studenta z bezposrednim udziatem nauczycieli e 46

akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

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

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 20
Przygotowanie do laboratoriow 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 10
Przygotowanie do realizacji projektow 10 10
Przygotowanie do egzaminu 10 19
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. Legierski, T., Programowanie sterownikéw PLC, Wydawnictwo Pracowni Komputerowej Jacka

Skalmierskiego, Gliwice, 1998

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

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Artur Krél, Joanna Moczko-Kroél: 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

Ksiazki, Krakéw, 1999.

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

logicznych 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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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) | C.2.11

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Symulacja komputerowa ukladéw robotyki
Punkty ECTS 4
Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka
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 30/18 3/6; 4
laboratoria 30/18 3/6;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci 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
udzialem 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 jakosSci

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 waznoS$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci 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

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

W_01

Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczeg6towa wiedze obejmujaca
pojecia zwigzane z symulacja komputerowq uktadéw robotyki

K. W08

Ww_02

Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowga wiedze, niezbedng do
rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

K W17

UMIEJETNOSCI

U_01

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwac informacje z
literatury, baz danych i innych Zrdédet; potrafi integrowac uzyskane
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadniac opinie

K_U01, K_UO6,
K_U07

U_02

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawié
prezentacje poSwiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego

K U14, K U23

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K 01

Po zaliczeniu przedmiotu student ma §wiadomo$¢ ponoszenia
odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje oraz ma sSwiadomos¢ wazno$ci
i rozumie i skutki dziatalnosci inzynierskiej

K_KO02

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

studiow):
Lp. Tresci wykladéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Wprowadzenie. Przeglad oprogramowania wspomagajacego
komputerowa symulacje uktadéw automatyki: PSpice, OrCAD, 2 0,5
3MotionManagerEDU.
w2 Charakterystyka og6lna darmowego Srodowiska ) 05
3MotionManagerEDU. ’
w3 Charakterystyka ogélna darmowego $rodowiska ) 1
3MotionManagerEDU.
W4 | Charakterystyka ogélna darmowego Srodowiska ) 1
3MotionManagerEDU.
w5 Symulacja podstawowych komponentéw uktadu sterowania. 2 1
W6 | Symulacja podstawowych komponentéw uktadu sterowania. 2 1
W7 | Symulacja zaawansowanych elementéw uktadu sterowania. 2 1
W8 | Symulacja zaawansowanych elementéw uktadu sterowania. 2 1
w9 Symulacja prostych czynno$ci ramienia robota. 2 1
W10 | Symulacja prostych czynnos$ci ramienia robota. 2 1
W11 | Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 1 2 1
W12 | Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 1 2 1
W13 | Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 2 2 1
W14 | Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 2 1
W15 | Zaliczenie przedmiotu. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 15
- L/ Liczba godzin na studiach
Lp. | Trescilaboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
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L1 Wprowadzenie. Przeglad oprogramowania wspomagajacego
komputerowg symulacje uktadéw automatyki: PSpice, OrCAD, 2 1
3MotionManagerEDU.

L2 Charakterystyka ogélna darmowego srodowiska ) 1
3MotionManagerEDU.

L3 Charakterystyka ogélna darmowego srodowiska ) 1
3MotionManagerEDU.

L4 Charakterystyka ogélna darmowego srodowiska ) 1
3MotionManagerEDU.

L5 Symulacja podstawowych komponentéw uktadu sterowania. 2 2

L6 Symulacja podstawowych komponentéw uktadu sterowania. 2 1

L7 Symulacja zaawansowanych elementéw uktadu sterowania. 2 1

L8 Symulacja zaawansowanych elementéw uktadu sterowania. 2 1

L9 Symulacja prostych czynnos$ci ramienia robota. 2 1

L10 | Symulacja prostych czynno$ci ramienia robota. 2 1

L11 | Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 1 2 2

L12 | Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 1 2 1

L13 | Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 2 2 1

L14 | Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 2 2 1

L15 | Zaliczenie przedmiotu. 2 2
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 Wyktad informacyjny, wyktad problemowy potaczony z | Komputer i projektor
dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria Cwiczenia doskonalgce umiejetno$¢é pozyskiwania | Komputer i projektor
informacji ze Zrédet internetowych, multimedialny, tablica
Cwiczenia doskonalace umiejetno$¢ selekcjonowania, | suchoécieralna
grupowania i  przedstawiania  zgromadzonych | Sala komputerowa z dostepem do
informacji 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 formujaca (F)
- wskazuje studentowi na potrzebe
Forma zaje¢ 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 F1 - sprawdzian pisemny P3 - ocena podsumowujgca powstata na
podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
semestrze,

Laboratoria F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujaca powstata na
podstawie ocen formujgcych, uzyskanych w
semestrze

8.2. Sposoby (metody) weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic ,x”)
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Symbol Wyktad Laboratoria
efektu F1 P3 F3 P3
W_01 X X
W_02 X X
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 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¢ 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 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 zaje¢):
liczba godzin pracy studenta z bezpo$rednim udziatlem 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¢:
(1 pkt ECTS odpowiada od 25 do 30 godzin aktywno$ci studenta)

12. Literatura zaje¢
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Literatura obowigzkowa:

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

Wyd. Helion 2006.

2. Kotopienczyk M., Adamski M., Modelowanie uktadéw sterowania dyskretnego z wykorzystaniem sieci SFC.
Wydawnictwo Politechniki Zielonogérskiej, 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 AKUB, S Wydzial Techniczny
o
/ — A ¥ Kierunek Automatyka i Robotyka
N AT Poziom studiow

pierwszego stopnia

Forma studiow stacjonarna/niestacjonarna

Profil studiéw praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) | C.2.12

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Metody sztucznej inteligencji w robotyce

Punkty ECTS 4

Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne
Modul/specjalizacja Robotyka

Jezyk, w ktérym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 4

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz

Dr inz. Kazimierz Kr icki
os6b prowadzacych zajecia Z.Raz zRIyw

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Forma zajec . Liczba '(_;Odznf Rok studiow/semestr Punkty ECTS (zgoﬂnie z
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 4/7;
¢wiczenia 0 - 4
laboratoria 30/18 4/7,;
projekty 0 -

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zajec

Podstawy robotyki

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy zwigzanej z podstawowymi metodami, technikami, narzedziami i materiatami
stosowanymi przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z systemami wykorzystujacymi
metody sztucznej inteligencji.

C2 - Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z budowa oraz dziataniem
inteligentnych systeméw w robotyce.

C3 - Wyrobienie umiejetnos$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 i implementacji inteligentnych uktadéw
robotyki.

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$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalno$ci 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
Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy
Ww_01 rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z metodami K. W12
sztucznej inteligencji.
W02 Zna pojqc.ia w Zakre.s'ie stz.andar.(.i(')w i norm technicznych zwigzanych z K W13
metodami sztucznej inteligencji.
UMIEJETNOSCI
Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych zroédet;
U_01 potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a K _U01
takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie.
Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowac¢ prosty system K U13. K U16
U_02 wykorzystujacy metody sztucznej inteligencji z uwzglednieniem - K iJ177 ’
narzuconych kryteriow uzytkowych. -
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie - dalsze ksztatcenie na
K 01 studiach podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczeg6lnie wazne w K K01
- obszarze nauk technicznych, ze zmieniajacymi 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 poszczegélnych formach zaje¢ (zgodnie z programem

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

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

w2 Dziedzina sztucznej inteligencji. Charakterystyka. Podstawy 2 1
metod i technik sztucznej inteligencji. Cz. I.

w3 Dziedzina sztucznej inteligencji. Charakterystyka. Podstawy 2 1
metod i technik sztucznej inteligencji. Cz. II.

W4 Podstawy uczenia maszynowego. Cz. L. 2 1

W5 Podstawy uczenia maszynowego. Cz. II. 2 1

weé Sieci neuronowe. Cz. L. 2 1

w7 Sieci neuronowe. Cz. II. 2 1

w8 Sztuczna inteligencja w przemysle. Cz. L. 2 1

w9 Sztuczna inteligencja w przemysle. Cz. I1. 2 1

W10 Systemy tolerujace uszkodzenia. 2 1

w11 Metody modelowania i implementacji. Cz. L. 2 1

w12 Metody modelowania i implementacji. Cz. II. 2 1

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

W14 Bezpieczenstwo funkcjonowania inteligentnych obiektow i 2 1
urzadzen. Cz. IL.
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W15 Podsumowanie. Zaliczenie 2 1
Razem liczba godzin wykladow 30 15
L. ., Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 2
zaliczenia.
L2 Zajecia wprowadzajace z obstugi wybranego narzedzia 2 1
wspomagania modelowanie i implementacje metod sztucznej
inteligencji w robotyce. Cz. I.
L3 Zajecia wprowadzajgce z obstugi wybranego narzedzia 2 1
wspomagania modelowanie i implementacje metod sztucznej
inteligencji w robotyce. Cz. II.
L4 Projektowanie prostego, inteligentnego systemu sterujgcego. 2 2
L5 Modelowanie prostego, inteligentnego systemu sterujacego. 2 1
L6 Implementacja i weryfikacja algorytmdéw sztucznej inteligencji na 2 1
przyktadzie wybranego systemu - cz. I.
L7 Implementacja i weryfikacja algorytmdow sztucznej inteligencji na 2 1
przyktadzie wybranego systemu - cz. II.
L8 Implementacja i weryfikacja algorytmdéw sztucznej inteligencji na 2 1
przyktadzie wybranego systemu - cz. III.
L9 Realizacja wlasnego, prostego systemu wykorzystujacego Al. Cz. L. 2 1
L10 | Realizacja wtasnego, prostego systemu wykorzystujacego Al. Cz. 1. 2 1
L11 | Realizacja wtasnego, prostego systemu wykorzystujacego Al Cz. I1I. 2 1
L12 | Projekt systemu bezpiecznego. Cz. I. 2 1
L13 | Projekt systemu bezpiecznego. Cz. II. 2 1
L14 | Projekt systemu tolerujacego uszkodzenia. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 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 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 zZrédet internetowych,
M5 - ¢wiczenia doskonalace umiejetnos¢
selekcjonowania, grupowania i przedstawiania

zgromadzonych informacji

multimedialny, tablica

suchos$cieralna

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 zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

okreslonych metod i narzedzi, stymulujgce

- wskazuje studentowi na potrzebe Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje
uzupelniania wiedzy lub stosowania osiagniete efekty uczenia sie (wybor z listy)
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do doskonalenia efektéw pracy (wybér z

listy)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢

P2 - zaliczenie w formie pisemnej lub ustnej

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 P2 F1 | F2 F3 P3
w_01 X X
W_02 X X
U_01 X X
U_02 X X X
K_01 X
K_02 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 zajec¢, 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 oceng

11. ObciazZenie praca studenta (sposéb wyznaczenia punktéow 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 zwigzana z zajeciami):

Konsultacje

5

10

Czytanie literatury

5

22
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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 zajec

Literatura obowigzkowa:
1. Mariusz Flasinski, Wstep do sztucznej inteligencji, PWN 2011.

2. Leszek Rutkowski, Metody i techniki sztucznej inteligencji, Inteligencja obliczeniowa, PWN 2012.

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. P. McCorduck P: Machines Who Think (druga edycja.), A.K. Peters, Ltd., 2004
2. T. Wieczorek: Neuronowe modelowanie proceséw technologicznych, Wyd. Politechniki S1., 2008

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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Wydzial Techniczny
Kierunek Automatyka i Robotyka
Poziom studiow pierwszego stopnia

Forma studiow

stacjonarna/niestacjonarna

Profil studiow

praktyczny

Pozycja w planie stud

iow (lub kod przedmiotu) | C.2.13

1. Informacje ogdlne

KARTA ZAJEC/MODULU

Nazwa zajec

Roboty mobilne

Punkty ECTS

4

Rodzaj zajec

obowiazkowe/obieralne

Modul/specjalizacja Robotyka
Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski
Rok studiow 4

0s6b prowadzacych

Imie i nazwisko koordynatora zaje¢ oraz

zajecia

Dr inz. Grzegorz Andrzejewski

2. Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Liczba godzin

Punkty ECTS (zgodnie z

Forma zaje¢ . - . Rok studiow/semestr .,
stacjonarne/niestacjonarne programem studiéw)
wyktad 30/18 4/7; 4
laboratoria 30/18 4/7,;

3. Wymagania wstepne, z uwzglednieniem sekwencyjnosci zaje¢

4. Cele ksztalcenia

C1 - Przekazanie wiedzy z zakresu robotéw mobilnych.

C2 - Przekazanie wiedzy z zakresu technik i metod programowania robotéw mobilnych.

C5 - Uswiadomienie waznoSci ksztatcenia sie w konteks$cie skutkéw dziatalnosci inzynierskie;j.

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 podstaw programowania robotéw mobilnych.

C4 - Wyrobienie umiejetno$ci projektowania proceséw w zakresie programowania robotéw mobilnych.

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 Podstawowq wiedze z zakresu dotyczacego podstaw robotéw K W04
mobilnych.
W 02 Ma wiedze z zakresu technik i metod programowania robotéw mobilnych. K W09, K W15,
- K W16
UMIEJETNOSCI
U 01 Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami K U08
- programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami komputerowo -

63




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.

mobilnych.

wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i weryfikacji
procesow, urzadzen i systemow zakresie podstaw programowania robotéw

Potrafi zaprojektowac proces, urzadzenie lub system z uwzglednieniem

rozwigzania z uwzglednieniem korzysci biznesowych oraz spotecznych.

U_02 zadanych kryteriow uzytkowych i ekonomicznych, uzywajac wtasciwych K U13
metod, technik i narzedzi w zakresie programowania robotéw mobilnych.
KOMPETENCJE SPOLECZNE
K 01 Jest gotéw do mys$lenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy m. in. tworzac K K02, K K04

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, bezpieczenistwa, 2 2
zaliczenia.
w2 Podstawowe pojecia. Roboty kotowe. Dynamika. 2 2
w3 Platforma sprzetowa i programowa robotéw. 2 1
W4 Programowanie prostych akcji. 2 1
W5 Sensoryka w zastosowaniach robotéw mobilnych, cz. I 2 1
weé Sensoryka w zastosowaniach robotdw mobilnych, cz. I 2 1
w7 Okreslanie potozenia w przestrzeni, czujniki MEMS, cz. | 2 1
w8 Okreslanie potozenia w przestrzeni, czujniki MEMS, cz. [ 2 1
\L) Zasady sterowania robotami mobilnymi, cz. [ 2 1
W10 | Zasady sterowania robotami mobilnymi, cz. I 2 1
W11 | Interfejsy komunikacji. 2 1
W12 | Programowanie dziatan zespotu robotéw cz. I. 2 1
W13 | Programowanie dziatan zespotu robotéw cz. II. 2 1
W14 | Programowanie dziatan zespotu robotéw cz. IIL. 2 1
W15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 17
L. L, Liczba godzin na studiach
Lp. TresSci laboratoriow
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia. Zapoznanie ze stanowiskami laboratoryjnymi.
L2 Roboty mobilne. Zapoznanie z platforma. Podstawy 2 2
programowania.
L3 Programowanie prostych akcji w jezyku ANSI C. 2 1
L4 Sekwencje dziatan. 2 1
L5 Wspotpraca robota z wybranymi sensorami cz. I. (np. IR) 2 1
L6 Wspotpraca robota z wybranymi sensorami cz. I1. (np. ACC) 2 1
L7 Wspotpraca robota z wybranymi sensorami cz. I1I. (np. GYRO) 2 1
L8 Termin odroébcezy 1. 2 1
L9 Interfejsy komunikacyjne. 2 1
L10 | Stabilno$¢ pracy robota. 2 1
L11 | Programowanie dziatan zespotu robotéw cz. 1. 2 1
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L12 | Programowanie dziatan zespotu robotéw cz. II. 2 1
L13 | Programowanie dziatan zespotu robotéw cz. III. 3 2
L14 | Termin odrébczy IL 2 1
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 (roboty
maszyn i urzadzen, mobilne) komputery klasy PC wraz
Z oprogramowaniem

8. Sposoby (metody) weryfikacji i oceny efektow 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

okres$lonych metod i narzedzi, stymulujgce osiggniete efekty uczenia sie (wybor z listy)
do doskonalenia efektéw pracy (wybor z
listy)

Wyktad F4 - wystgpienie - prezentacja P2 - zaliczenie w formie pisemnej lub ustnej
multimedialna

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

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

Symbol Wyktad Laboratoria

efektu F4 P2 F2 | F3 F5 P3
Ww_01
W_02
U_01
U_02 X
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 zajeé¢ oraz wszystkich terminéw egzaminéw i zaliczen, w tym takze
poprawkowych):

Z kazdej formy prowadzonych zaje¢ uzyskang ilos¢ 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
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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 (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 os6b prowadzacych zajecia

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

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 17
Opracowanie referatu/wystapienia 10 10
Przygotowanie sprawozdan 10 10
Przygotowanie do zaliczenia 10 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 obowigzkowa:
1. Kaczmarek Wojciech, Panasiuk Jarostaw: Robotyka. Programowanie robotéw przemystowych., PWN, 2017.

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Kardas Mirostaw: Mikrokontrolery AVR Jezyk C. Podstawy programowania., ATNEL, 2013.

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.2.14

KARTA ZAJEC/MODULU
1. Informacje ogdlne

Nazwa zajec Projektowanie robotéow

Punkty ECTS 5

Rodzaj zaje¢ ebewigzkewe/obieralne

Modul/specjalizacja Robotyka

Jezyk, w ktorym prowadzone s3 zajecia jezyk polski

Rok studiow 4

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

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¢

Komputerowe wspomaganie projektowania, Symulacja komputerowa uktadéw robotyki

4. Cele ksztalcenia

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

C2 - Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych dotyczacych robotéw.

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

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

C4 - Wyrobienie umiejetnosci projektowania, odpowiedniego doboru i postugiwania sie réznymi narzedziami
zwigzanymi z projektowaniem robotéw.

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$ci i rozumienia spotecznych skutkdw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$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

Ww_01 rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z K. W12
projektowaniem robotéw.
W 02 Zna pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z K W13, K W15,
- projektowaniem robotéw. K W16
UMIEJETNOSCI
Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet; K UOL K UO3
U_01 potrafi integrowaé uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a K_U 05' K_U ) 5’
takze wyciagaé wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie. T
Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowac prostego robota z K_U09, K_U10,
U_02 uwzglednieniem narzuconych kryteridw uzytkowych. K_U13,K Ule,
K_U17,K_U26
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, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
w2 Podstawowe definicje. Klasyfikacja robotéw.
w3 Roboty przemystowe (przegubowe, kartezjanskie , cylindryczne,
SCARA, sferyczne, delta).
w4 Roboty przemystowe (przegubowe, kartezjanskie , cylindryczne, 2 1
SCARA, sferyczne, delta).
W5 Pozostate roboty (m.in. humanoidalne, medyczne, kroczace). 2 1
W6 | Metody projektowania i modelowania robotow. 2 1
w7 Roboty transportowe. Pojazdy autonomiczne. 2 1
w8 Podsumowanie. Zaliczenie. 2 2
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. Instalacja $rodowisk do symulacji robotéw. Symulacja.
L2 Instalacja sSrodowiska do symulacji robotéw. Symulacja.
L3 Modelowanie i symulacja.
L4 Projektowanie konstrukcji mechanicznej robota przegubowego. Cz.
L
L5 Projektowanie konstrukcji mechanicznej robota przegubowego. Cz. 2 1

II.
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L6 Realizacja prostego robota przegubowego z wykorzystaniem serw. 2 1
Cz. L
L7 Realizacja prostego robota przegubowego z wykorzystaniem serw. 2 1
Cz. 1L
L8 Projektowanie sterownika i kontrolera dla ramienia robota. Cz. I. 2 1
L9 Projektowanie sterownika i kontrolera dla ramienia robota. Cz. II. 2 1
L10 | Implementacja sterownika i kontrolera dla ramienia robota. Cz. III. 2 1
L11 | Implementacja sterownika i kontrolera dla ramienia robota. Cz. IV. 2 1
L12 | Uruchomienie prostego robota przegubowego. Testy. Cz. I. 2 1
L13 | Uruchomienie prostego robota przegubowego. Poprawa btedéw. 2 1
L14 | Uruchomienie prostego robota przegubowego. Testy. Cz. II. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18

Liczba godzin na studiach
Lp. | Tresci projektéow stacjonarnyc | niestacjonarnyc
h h
P1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy, ) 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.
P2 Omowienie i przydziat tematéw projektow. 2 2
P3 Analiza wymagan i mozliwo$ci implementacyjnych. 2 1
P4 Opracowanie i modelowanie algorytmoéw. 2 1
P5 Implementacja. Cze$¢ 1. 2 2
P6 Implementacja. Cze$¢ IL. 2 1
P7 Implementacja. Cze$¢ I11. 2 1
P8 Implementacja. Cze$¢ IV. 2 1
P9 Testowanie. Cze$¢ 1. 2 1
P10 | Poprawa btedéw. Czes¢ 1. 2 1
P11 [ Testowanie. Cze$¢ II. Poprawa btedow. Czesc¢ I1. 2 1
P12 | Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. Cze$¢ 1. 2 2
P13 [ Przygotowanie dokumentacji projektowej. Cze$¢ I1. 2 1
P14 | Prezentacja wynikow. 2 1
P15 | Podsumowanie i oméwienie projektéw. Zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin projektow 30 18
7. Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegélnych form zajec
Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchoScieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | komputer i projektor
informacji ze zZrédet internetowych, multimedialny, tablica
M5 - ¢wiczenia doskonalace umiejetnos¢ | suchoscieralna
selekcjonowania, grupowania i przedstawiania | sala komputerowa z dostepem do
zgromadzonych informacji 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 osiagniecia efektow uczenia sie na poszczegoélnych formach zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

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

listy)

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

F3 - praca pisemna (projekt)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos$¢ P2 - kolokwium
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)

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 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 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 zwigzana z zajeciami):

Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 17
Przygotowanie do laboratorium 10 15
Przygotowanie sprawozdan 10 10
Przygotowanie do kolokwium 5 10
Przygotowanie projektu 10 10
suma godzin: 125 125

liczba pkt ECTS przypisana do zajec: 5 5

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

12. Literatura zaje¢

Literatura obowigzkowa:

1. ]. Baichtal: Fascynujacy $wiat robotéw. Przewodnik dla konstruktoréw. Helion, 2015
2.. P. Dutkiewicz, W. Wréblewski, K. Koztowski: Modelowanie i Sterowanie Robotéw, PWN, 2013

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. K. Sokét: CATIA. Wykorzystanie metody elementéw skonczonych w obliczeniach inzynierskich, Helion, 2014.

2. Z. Krzysiak: Modelowanie 3D w programie AutoCAD. Wydawnictwo Nauka i Technika. Warszawa 2012.

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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