Zatacznik nr 4

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym
stanowigcego zatacznik do Uchwaty nr 18/000/2021 Senatu AJP
z dnia 27 kwietnia 2021 r.

Wydzial Techniczny
Kierunek Automatyka i Robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia
Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) 11

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU
A - Informacje ogolne

1. Nazwa przedmiotu Komputerowe wspomaganie projektowania
2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu Obieralny

4.]Jezyk przedmiotu Jezyk polski

5. Rok studiéw 11

6. Imig 1.nazw1sko koordynatora L Dr inz. Kazimierz Krzywicki

przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 3 W: 15; Lab.: 30 Proj. 30 W: 10; Lab.: 18 Proj. 18

Liczba 75 46

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

Podstawy obliczen inzynierskich, Grafika inzynierska i CAD

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

wspomaganiem projektowania.

CW1 | Przekazanie wiedzy zwigzanej z podstawowymi metodami, technikami, narzedziami i materiatami
stosowanymi przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z komputerowym

CW2 | Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych dotyczacych CAD.

Umiejetnosci

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

CU1 | Wyrobienie umiejetnos$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania

narzedziami CAD.

CU2 | Wyrobienie umiejetnosci projektowania, odpowiedniego doboru i postugiwania sie réznymi

Kompetencje spoteczne

postugiwaniem sie réznego rodzaju narzedziami inzynierskimi.

CK1 | Przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych
i spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwiazanej z praktycznym

CK2 | Uswiadomienie waznosci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)

EPW1 | Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy K W05

rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z komputerowym - ’
. . : K. W11, K W12

wspomaganiem projektowania.
EPW2 | Zna pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z CAD. K W06, K W13
Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 I Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet; potrafi | K_U01, K_U09,
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integrowa¢ uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski
oraz formutowac i uzasadniac opinie.

K_U10

EPU2

Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowa¢ prosty system lub obiekt
wykorzystujac CAD z uwzglednieniem narzuconych kryteriéw uzytkowych.

K U13

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

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 sposéb
kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.

K_K01

EPK2

Ma $wiadomo$¢ waznosci 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

F - Tre$ci programowe oraz liczba godzin na poszczegdlnych formach zaje¢

Lp. Treéci wyktadéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

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

w2 Modelowanie w realizacji procesu konstrukcyjnego, modelowanie 2 2
fizyczne,
modelowanie matematyczne.

w3 Parametryzacja konstrukgji. 2 1

W4 | Modelowanie brytowe. 2 1

W5 Struktura i zastosowanie zintegrowanych systemow 2 1
komputerowych.

W6 | Szybkie tworzenie prototypu. Budowa obiektow z tworzyw, 2 1
proszkow,
wosku formierskiego, papieru. Drukarki i skanery 3D.

w7 Metoda elementéw skoniczonych w konstruowaniu elementéw 2 1
maszyn.

W8 Podsumowanie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10

Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.

L2 Zastosowanie wybranego oprogramowania w modelowaniu. 4 3
Graficzny Interfejs Uzytkownika.

L3 Podstawowe obiekty graficzne. Modelowanie. 4 2

L4 Narzedzia graficzne (Sketch). 4 3

L5 Bloki, powiazania, wymiarowanie. 4 2

L6 Podstawy modelowania 3D (Extrude, Reolve, Sweep, Zaokraglenia, 4 3
fazowania i otwory).

L7 Obiekty zlozeniowe, biblioteki elementdw. 4 2

L8 MES w projektowaniu maszyn. Kolokwium i termin odrébczy. 3 1

L9 Podsumowanie i zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych
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P1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
P2 Omowienie i przydziat tematéw projektow. 2 1
P3 Analiza wymagan i mozliwoSci. 5 2
P4 Opracowanie i modelowanie 3D. 5 2
P5 Skanowanie 3D, modelowanie i weryfikacja. 2 1
P6 Skanowanie 3D, modelowanie i weryfikacja. 2 1
P7 Skanowanie 3D, modelowanie i weryfikacja. 2 1
P8 Skanowanie 3D, modelowanie i weryfikacja 2 1
P9 Przygotowanie dokumentacji projektowej. 2 2
P10 | Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 2 2
P11 | Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 2 2
P12 | Prezentacja wynikow. 2 1
P13 | Podsumowanie i omowienie projektéw. Zaliczenie. 1 1
Razem liczba godzin projektéw 30 18

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdélnych 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 Zrédet 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 dobor
informacji do realizacji zadania inzynierskiego,

multimedialny, tablica
sucho$cieralna

sala komputerowa z dostepem do
Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegélnych formach zajeé

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy

(wybér z listy)

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

Wyktad F2 - obserwacja/aktywno$¢ P1 - egzamin
Laboratoria F1 - sprawdzian P3 - ocena podsumowujaca
F2 - obserwacja/aktywno$¢ powstata na podstawie ocen
F3 - praca pisemna (sprawozdanie) formujacych, uzyskanych w
semestrze
Projekt F2 - obserwacja/aktywnos$¢ P4 - praca pisemna (projekt)

F3 - praca pisemna (projekt)

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)
Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F2 P1 F1 | F2 F3 P3 F2 F3 P4
EPW1 X X
EPW?2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X X X
EPK1 X
EPK2 X
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I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5

EPW1 Zna wybrane terminy i ma | Zna wiekszo$¢ | Zna wszystkie wymagane terminy i
wystarczajaca wiedze | terminow i ma | ma wystarczajaca wiedze w zakresie
w zakresie metod, technik, | wystarczajagcg wiedze | metod, technik, narzedzi i materiatéow
narzedzi 1  materialéw | w zakresie metod, | stosowane przy  rozwigzywaniu
stosowane przy | technik, narzedzi i | prostych zadan inzynierskich
rozwigzywaniu prostych | materialéw stosowane | zwigzanych VA komputerowym
zadan inzynierskich | przy rozwigzywaniu | wspomaganiem projektowania.
zwigzanych Z | prostych zadan
komputerowym inzynierskich
wspomaganiem zwigzanych zZ
projektowania. komputerowym

wspomaganiem
projektowania.

EPW?2 Ma podstawowg wiedze Ma poszerzong wiedze | Ma rozbudowana wiedze zzakresu
z zakresu standardéw i z zakresu standardéw i | standardéw i norm technicznych
norm technicznych norm technicznych | przydatng w rozwigzywaniu
przydatng w rozwigzywaniu | przydatna w | probleméw zwigzanych z CAD.
probleméw zwigzanych z rozwigzywaniu
CAD. probleméw zwigzanych

z CAD.

EPU1 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym Potrafi w bardzo dobrym stopniu
stopniu wykorzystaé stopniu wykorzystaé wykorzystac techniki informacyjno-
techniki informacyjno- techniki informacyjno- komunikacyjne i modele
komunikacyjne i modele komunikacyjne matematyczne, a takze symulacje
matematyczne, a takze i modele matematyczne, | komputerowe do analizy,
symulacje komputerowe a takze symulacje projektowania i wdrazania.
do analizy, projektowaniai | komputerowe
wdrazania. do analizy,

projektowania i
wdrazania.

EPU2 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym Potrafi w bardzo dobrym stopniu
stopniu dobra¢ $rodowiska | stopniu wykorzysta¢ wykorzysta¢ poznane metody oraz
CAD przy rozwigzywaniu poznane metody oraz dobra¢ srodowiska CAD przy
zadan inzynierskich dobra¢ srodowiska CAD | rozwigzywaniu zadan inzynierskich
i prostych probleméw przy rozwigzywaniu i prostych probleméw badawczych.
badawczych. zadan inzynierskich

i prostych problemoéow
badawczych.

EPK1 Rozumie w podstawowym Rozumie w znacznym Rozumie potrzebe uczenia sie przez
stopniu potrzebe uczenia stopniu potrzebe cate zycie, ktdre jest szczegolnie

sie przez cate zycie, ktore
jest szczegdlnie wazne w
obszarze nauk
technicznych, ze
zmieniajacymi sie szybko
technologiami.

uczenia sie przez cate
zycie, ktore jest
szczegOlnie wazne w
obszarze nauk
technicznych, ze
zmieniajgcymi sie
szybko technologiami.
Rozumie, Ze ma to

wazne w obszarze nauk technicznych,
ze zmieniajgcymi sie szybko
technologiami, podnoszac w ten
spos6b kompetencje zawodowe,
osobiste i spoteczne.
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wplyw na jego
kompetencije.

EPK2

Ma w podstawowym
stopniu Swiadomos¢
waznoSci i rozumie
pozatechniczne aspekty
i skutki dziatalno$ci
inzynierskiej, w tym jej
wplywu na srodowisko,
i zwigzanej z tym

Ma w stopniu wyzszym,
Swiadomos¢ waznosci
irozumie
pozatechniczne aspekty
i skutki dziatalno$ci
inzynierskiej, w tym jej
wplywu na srodowisko,
i zwigzanej z tym

odpowiedzialno$ci odpowiedzialno$ci
za podejmowane decyzje. za podejmowane
decyzje.

Ma $wiadomos$¢ waznosci i rozumie
pozatechniczne aspekty i skutki
dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej
wptywu na §rodowisko, i zwigzanej z
tym odpowiedzialnosci

za podejmowane decyzje.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
1. P. Dutkiewicz, W. Wréblewski, K. Koztowski: Modelowanie i Sterowanie Robotéw, PWN, 2013

2. K. Sokoét: CATIA. Wykorzystanie metody elementéw skonczonych w obliczeniach inzynierskich, Helion, 2014.
3. Z. Krzysiak: Modelowanie 3D w programie AutoCAD. Wydawnictwo Nauka i Technika. Warszawa 2012.

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. ]. Panasiuk, W. Kaczmarek: Srodowiska programowania robotéw, PWN, 2017
2. ].Baichtal: Fascynujacy $wiat robotéw.. Przewodnik dla konstruktoréw, Helion, 2015

L - ObciaZenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje

Forma aktywnoS$ci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 75 46
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 19
Przygotowanie do laboratorium 10 15
Przygotowanie sprawozdan 10 15
Przygotowanie do sprawdzianu 10 10
Przygotowanie do kolokwium 10 15
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Kazimierz Krzywicki

Data sporzadzenia / aktualizacji 15.04.2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon) kkrzywicki@ajp.edu.pl

Podpis



mailto:kkrzywicki@ajp.edu.pl

Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu) C1.2

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

Wydzial Techniczny

Kierunek Systemy pomiarowe i sterujace
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Systemy pomiarowe i sterujace
2. Punkty ECTS 4

3. Rodzaj przedmiotu Obieralny

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow 11

6. Imie 1.nazw1sk0 koordynatora I Dr inz. Grzegorz Andrzejewski
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 3 W: 15; Lab.: 30; Proj.: 15 W: 10; Lab.: 18; Proj.: 10

Liczba 60 38

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

CW1 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw systeméw pomiarowych i sterujacych.

CW2 | Przekazanie wiedzy dotyczacej podstawowych metod, technik, narzedzi i materiatéw stosowanych przy
rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z automatyka i robotyka w zakresie systeméw
pomiarowych i sterujacych.

Umiejetnosci

CU1 | Wyrobienie umiejetnosci postugiwania sie wtasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi,
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji,
projektowania i weryfikacji proceséw, urzadzen i systemow zakresie podstaw systeméw pomiarowych i
sterujacych.

CU2 | Wyrobienie umiejetnosci postugiwania sie wtasciwie dobranymi metodami pomiarowymi przy
projektowaniu i tworzeniu urzadzen i proceséw w zakresie podstaw systeméw pomiarowych i
sterujacych.

Kompetencje spoteczne

CK1 | Uswiadomienie wazno$ci ksztatcenia sie w kontekscie skutkéw dziatalno$ci inzynierskiej.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie

Wiedza (EPW...)

EPW1 | Znairozumie pojecia zwigzane z monitorowaniem procesdéw oraz inzynierig urzadzen | K W08
w zakresie podstaw systemdw pomiarowych i sterujacych.

EPW2 | Znairozumie podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy K W12
rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z automatyka i robotyka w
zakresie podstaw systemdéw pomiarowych i sterujacych.

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 I Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi, | K_U08
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podstaw systemdéw pomiarowych i sterujacych.

symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania
do symulacji, projektowania i weryfikacji proceséw, urzadzen i systemoéw zakresie

EPU2 Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami pomiarowymi przy projektowaniu | K_U12, K U18
i tworzeniu urzadzen i proceséw w zakresie podstaw systemow pomiarowych i
sterujacych.
Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 Jest gotéw do myslenia i dziatania w sposdb przedsiebiorczy m. in. tworzac rozwigzania | K_K04

z uwzglednieniem korzysci biznesowych oraz spotecznych.

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zajeé

Lp. | Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

W1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, 1 1
bezpieczenstwa, zaliczenia. Podstawowe pojecia.

W2 Systemy pomiarowo-sterujgce w przemysle. 2

W3 | Metody modelowania i implementacji wybranych klas systeméw 2
sterujacych.

W4 | Metody pomiaru wybranych wielko$ci. 2 1

W5 | Wizualizacja w systemach pomiarowo-sterujacych. 2 1

W6 | Interfejsy komunikacyjne w systemach pomiarowo-sterujacych. 2 1

W7 | Interfejsy komunikacyjne w systemach pomiarowo-sterujacych, 2 1
cd.

W8 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10

Lp. | Trescilaboratoriow Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, 1 1
bezpieczenstwa, zaliczenia. Zapoznanie ze stanowiskami
laboratoryjnymi.

L2 Zapoznanie z programowa i sprzetowa platforma realizacyjna. 2 2

L3 Modelowanie i implementacja wybranych klas systemow 2 1
sterujacych - cz. L.

L4 Modelowanie i implementacja wybranych klas systemow 2 1
sterujgcych - cz. II.

L5 Projektowanie dedykowanych blokéw funkcjonalnych. 2 1

L6 Wielokrotne wykorzystanie blokédw funkcjonalnych. 2 1

L7 Wizualizacja w systemach sterujacych. 2 1

L8 Termin odrébczy 1. 2 1

L9 Przetwarzanie analogowo-cyfrowe - odczyt. 2 1

L10 | Interpretacja i skalowanie danych z przetwornika ADC. 2 1

L11 | Pomiar wybranych wielkosci. 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 odrébczy II. 2 1

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

Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

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

P2 Omowienie i przydziat tematéw projektow. 3 1




P3 Analiza mozliwo$ci implementacyjnych. 2 1
P4 Implementacja i weryfikacja projektow. 5 3
P5 Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 2 2
P6 Prezentacja wynikow. 1 1
P7 Podsumowanie i zaliczenie. 1 1

Razem liczba godzin projektow 15 10

G - 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
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
Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania | komputer i projektor

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

multimedialny, tablica
suchoscieralna

sala komputerowa z dostepem do
Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektow uczenia sie na poszczegolnych formach zajeé

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy

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

(wybér z listy)
Wyktad F4 - wystgpienie - prezentacja multimedialna P2 - kolokwium ustne lub pisemne
Laboratoria F2 - obserwacja/aktywno$¢ (przygotowanie do zaje¢, P3 - ocena podsumowujgca

ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zajec), powstata na podstawie ocen

F3 - praca pisemna (sprawozdanie), formujacych, uzyskanych w

F5 - ¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia sprawdzajace semestrze

umiejetnosci),
Projekt F2 - obserwacja/aktywnos$¢ P4 - praca pisemna (projekt)

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)

Efekty Wyktad Laboratorium Projekt
przedmiotowe F4 P2 F2 | F3 F5 P3 F2 P4
EPW1 X X
EPW2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X
EPK1 X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okre$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy dostateczny / dobry /
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus bardzo dobry
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5 5

EPW1 Potrafi zdefiniowa¢ i omoéwic¢ | Potrafi zdefiniowaé i oméwié | Potrafi zdefiniowaé¢ i omoéwié
niektére wymagane | wiekszo$¢ wymaganych | wszystkie wymagane
zagadnienia  zwigzane  z | zagadnien zwigzanych z | zagadnienia  zwigzane @z
monitorowaniem proces6w | monitorowaniem proceséw | monitorowaniem procesow

oraz inzynierig urzadzen w
zakresie podstaw systeméw

oraz inzynierig urzadzen w
zakresie podstaw systeméw

oraz inzynieria urzadzen w
zakresie podstaw systeméw
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pomiarowych i sterujacych.

pomiarowych i sterujacych.

pomiarowych i sterujgcych.

EPW?2 Potrafi zdefiniowa¢ i oméwic¢ | Potrafi zdefiniowaé¢ i omdéwic¢ | Potrafi zdefiniowa¢ i omowic
niektéore wymagane metody, | wiekszos¢ wymaganych | wszystkie wymagane metody,
techniki, narzedzia i materiaty | metod, technik, narzedzi 1i | techniki, narzedzia i materiaty
stosowane przy | materiatéw stosowanych przy | stosowane przy
rozwigzywaniu prostych | rozwigzywaniu prostych | rozwigzywaniu prostych
zadan inzynierskich | zadan inzynierskich | zadan inzynierskich
zwigzanych z automatyka i | zwigzanych z automatyka i | zwigzanych z automatykag i
robotyka w zakresie podstaw | robotyka w zakresie podstaw | robotyka w zakresie podstaw
systemow pomiarowych i | systeméw pomiarowych i | systeméw pomiarowych i
sterujacych. sterujacych. sterujacych.

EPU1 Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie
niektérymi poznanymi | wiekszoScig poznanych | wszystkimi poznanymi
aspektami funkcjonalno$ci | aspektow funkcjonalnosci | aspektami funkcjonalno$ci
Srodowisk Srodowisk Srodowisk
programistycznych, programistycznych, programistycznych,
symulatorow oraz narzedzi | symulatoré6w oraz narzedzi | symulatorow oraz narzedzi
komputerowo wspomaganego | komputerowo wspomaganego | komputerowo wspomaganego
projektowania do symulacji, | projektowania do symulacji, | projektowania do symulacji,
projektowania i weryfikacji | projektowania i weryfikacji | projektowania i weryfikacji
procesow, urzadzen i | procesow, urzadzen i | proceséw, urzadzen i
systemow zakresie podstaw | systeméw zakresie podstaw | systeméw zakresie podstaw
systemow pomiarowych i | systeméw pomiarowych i | systeméw pomiarowych i
sterujacych. sterujgcych. sterujacych.

EPU2 Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie
niektérymi poznanymi | wiekszoS$cig poznanych metod | wszystkimi poznanymi
metodami pomiarowymi przy | pomiarowych przy | metodami pomiarowymi przy
projektowaniu i tworzeniu | projektowaniu i tworzeniu | projektowaniu i tworzeniu
urzadzen i procesbw w | urzadzen i procesOw w | urzadzen i procesow w
zakresie podstaw systemdOw | zakresie podstaw systemow | zakresie podstaw systemow
pomiarowych i sterujacych. pomiarowych i sterujacych. pomiarowych i sterujacych.

EPK1 Jest gotéw do mysSlenia i | Jest gotow do mySlenia i | Jest gotow do mysSlenia i

dziatania w sposéb
przedsiebiorczy m. in.
tworzac rozwiazania

projektowe z uwzglednieniem
korzySci biznesowych oraz
spotecznych na poziomie
dostatecznym.

dziatania w sposéb
przedsiebiorczy m. in.
tworzac rozwigzania

projektowe z uwzglednieniem
korzysci biznesowych oraz
spotecznych na poziomie
dobrym.

dziatania w sposdb
przedsiebiorczy m. in.
tworzac rozwigzania

projektowe z uwzglednieniem
korzySci biznesowych oraz
spotecznych na poziomie
bardzo dobrym.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Egzamin

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
1. Tadeusz Legierski [et al.]: Programowanie sterownikéw PLC, Wydaw. Pracowni Komputerowej Jacka
Skalmierskiego, Gliwice, 1998.

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Artur Kré], Joanna Moczko-Krél: $5/57 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.

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




L - ObciaZzenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 38
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 12
Przygotowanie sprawozdan 10 15
Przygotowanie projektu 10 15
Przygotowanie do egzaminu 10 15
Suma godzin: 100 100
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 4 4

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego

dr inz. Grzegorz Andrzejewski

Data sporzadzenia / aktualizacji

17 kwietnia 2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

gandrzejewski@ajp.edu.pl

Podpis
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Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu) C13
PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

Wydzial Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Systemy mikroprocesorowe

2. Punkty ECTS 4

3. Rodzaj przedmiotu Obieralny

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow 11

6. Imig 1.nazw1sko koordynatora - Dr inZ. Grzegorz Andrzejewski
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 4 W: 15; Lab.: 30; Proj.: 15 W: 10; Lab.: 18, Proj.: 10

Liczba 60 38

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne
Podstawy elektrotechniki i elektroniki,

D - Cele ksztalcenia

Wiedza
CW1 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw budowy, funkcjonowania i programowania systemow
mikroprocesorowych.
CW2 | Przekazanie wiedzy z zakresu projektowania i zarzadzania systemami mikroprocesorowymi.
Umiejetnosci

CU1 | Wyrobienie umiejetnosci doboru i konfiguracji komponentéw przy projektowaniu systeméow
mikroprocesorowych.

CU2 | Wyrobienie umiejetnosci zwigzanych z obstugg $rodowisk programistycznych oraz narzedzi
komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i weryfikacji systemow
mikroprocesorowych.

Kompetencje spoteczne

CK1 | Uswiadomienie waznoS$ci ksztatcenia sie w kontekscie skutkéw dziatalno$ci inzynierskie;j.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Kierunkowy
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | Zna cykl Zycia oprogramowania oraz podstawowe metody projektowania systemow K. W06
mikroprocesorowych.
EPW2 | Ma wiedze z zakresu projektowania, funkcjonowania i zarzadzania systemami K. W07
mikroprocesorowymi.

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi, K U11
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji systeméw mikroprocesorowych.

EPU2 Potrafi korzysta¢ z kart katalogowych i not aplikacyjnych w celu dobrania K Ul6,K U17
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mikroprocesorowych.

odpowiednich komponentéw projektowanych elementéw uktadéw i systemow

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

mikroprocesorowych.

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie w zakresie rozwoju systeméw

K K01

F - TreSci programowe oraz liczba godzin na poszczegdlnych formach zaje¢

Lp. | Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

W1 | Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, 1 1
bezpieczenstwa, zaliczenia. Podstawowe pojecia.

W2 | Struktura systemu mikroprocesorowego i mikroprocesora. Cykl 2 2
rozkazowy, mnemoniki, lista rozkazdéw.

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

W4 | Organizacja i zarzadzanie pamiecig. System przerwan. 2 1

W5 | Uktady czasowo/licznikowe. 2 1

W6 | Interfejsy komunikacyjne. 2 1

W?7 | Przetwarzanie analogowo/cyfrowe i cyfrowo/analogowe. 2 1

W8 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10

Lp. | Trescilaboratoriéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy,
bezpieczenstwa, zaliczenia. Zapoznanie ze stanowiskami 2 1
laboratoryjnymi.

L2 Programowanie prostych funkcjonalnosci binarnych portéw 2 2
we/wy.

L3 Programowanie prostych funkcjonalnosci binarnych portow 2 2
we/wy.

L4 Programowanie prostych funkcjonalnosci binarnych portéow 2 1
we/wy.

L5 Programowanie prostych funkcjonalnosci binarnych portéw 2 1
we/wy.

L6 Zarzgdzanie pamiecia. 2 1

L7 Zarzgdzanie pamiecia. 2 1

L8 Przerwania. 2 1

L9 Przerwania. 2 1

L10 | Odmierzanie czasu w systemie mikroprocesorowym. 2 1

L11 | Odmierzanie czasu w systemie mikroprocesorowym. 2 1

L12 | Przetwornik analogowo/cyfrowy. 2 1

L13 | Przetwornik analogowo/cyfrowy. 2 1

L14 | Termin odrébczy. 2 1

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

Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach

Stacjonarnych | Niestacjonarnych

P1 W ramach projektu kompetencyjnego przewidziane jest
zdefiniowanie zatozen projektowych, sporzadzenie dokumentacji
dla projektu, wykonanie przegladu literatury dotyczacej przedmiotu 15 10
projektu oraz przygotowania pisemnego raportu i zaprezentowania
wynikoéw projektu. Tematy projektéw realizowanych przez
studentéw dotyczy¢ beda systemdw mikroprocesowych
Razem liczba godzin projektéw 15 10
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G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszcze

6lnych form zajeé

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad M1 - wyktad informacyjny komputer, projektor, prezentacja
multimedialna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce obstuge komputeréw komputer, zestaw uruchomieniowy
Arduino
Projekt M5 - Metoda praktyczna (przygotowanie projektu, | komputery z dostepem do
realizacja zadania inzynierskiego w grupie) Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

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

Wyktad F4 - wystgpienie - prezentacja multimedialna P2 - kolokwium ustne lub pisemne

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

Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw projektowych P4 - projekt

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F4 P2 | F2 |F3 |F5 |P3 |F5 |P4
EPW1 X X X X
EPW2 X X X X
EPU1 X X X X X X

EPU2 X X X X X

EPK1 X X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy efekt dostateczny / dobry /
uczenia sie (EP..) dostateczny plus dobry plus bardzo dobry
3/3,5 4/4,5 5

EPW1 Potrafi zdefiniowac i Potrafi zdefiniowac i Potrafi zdefiniowac i
omoéwic niektore omowic wiekszos¢ omoé6wic wszystkie
wymagane zagadnienia z wymaganych zagadnien z | wymagane zagadnienia z
zakresu cyklu zycia zakresu cyklu zycia zakresu cyklu zycia
oprogramowania oraz oprogramowania oraz oprogramowania oraz
podstawowych metod podstawowych metod podstawowych metod
projektowania systemoéw | projektowania systeméw | projektowania systemow
mikroprocesorowych. mikroprocesorowych. mikroprocesorowych.

EPW2 Potrafi zdefiniowac i Potrafi zdefiniowac i Potrafi zdefiniowac i
omoéwic niektore omoéwic wiekszos¢ omoéwic wszystkie
wymagane zagadnienia z wymaganych zagadnien z | wymagane zagadnienia z
zakresu projektowania, zakresu projektowania, zakresu projektowania,
funkcjonowania i funkcjonowania i funkcjonowania i
zarzadzania systemami zarzadzania systemami zarzadzania systemami
mikroprocesorowymi. mikroprocesorowymi. mikroprocesorowymi.

EPU1 Potrafi postuzy¢ sie Potrafi postuzy¢ sie Potrafi postuzy¢ sie

niektérymi zadanymi
aspektami Srodowisk
programistycznych do
symulacji, projektowania i

wiekszo$cig zadanych
aspektow srodowisk
programistycznych do
symulacji, projektowania i

wszystkimi zadanymi
aspektami srodowisk
programistycznych do
symulacji, projektowania i
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weryfikacji systemow
mikroprocesorowych.

weryfikacji systemow
mikroprocesorowych.

weryfikacji systemow
mikroprocesorowych.

EPU2 Potrafi korzysta¢ w Potrafi korzysta¢ w Potrafi korzysta¢ w
stopniu dostatecznym z stopniu dobrym z kart stopniu bardzo dobrym z
kart katalogowych i not katalogowych i not kart katalogowych i not
aplikacyjnych w celu aplikacyjnych w celu aplikacyjnych w celu
dobrania odpowiednich dobrania odpowiednich dobrania odpowiednich
komponentéw komponentéw komponentéw
projektowanych projektowanych projektowanych
elementéw uktadéw i elementéw uktadow i elementéw uktadow i
systemow systemow systemow
mikroprocesorowych. mikroprocesorowych. mikroprocesorowych.

EPK1 rozumie potrzebe uczenia | rozumie potrzebe uczenia | rozumie potrzebe uczenia
sie wyrazong sie wyrazong sie wyrazong
przygotowaniem przygotowaniem przygotowaniem

prezentacjiijej
wygtoszeniem ale tylko na
poziomie ogdlnym.

prezentacjiijej
wygtoszeniem na
poziomie szczegbétowym
ale bez dogtebnej
znajomosci tematyki.

prezentacjiijej
wygloszeniem na
poziomie szczegbtowym i
Swiadczacym o dogtebnej
znajomosci tematyki.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

zaliczenie z ocena

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

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

Literatura zalecana / fakultatywna:

3. S.Monk, Arduino dla poczqtkujqcych. Podstawy i szkice, Helion, Warszawa 2014.

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

L - ObciaZenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnoS$ci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 43
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 12
Przygotowanie sprawozdan 5 10
Przygotowanie projektu 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 10 15

Suma godzin: 100 100
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 4 4

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego

dr inz. Grzegorz Andrzejewski

Data sporzadzenia / aktualizacji 2021-04-20

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

gandrzejewski@ajp.edu.pl

Podpis
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Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) C14

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

Wydzial Techniczny

Kierunek Automatyka i Robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Robotyzacja przemystu
2. Punkty ECTS 5
3. Rodzaj przedmiotu Obieralny
4. Jezyk przedmiotu Jezyk polski
5. Rok studiéw 11
6. Imie i nazwisko koordynatora N s 1
. I Kazimierz Krzywicki
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Nr semestru

Studia stacjonarne

Studia niestacjonarne

Semestr 4 W: 15; Lab.: 30 Proj. 30 W: 10; Lab.: 18 Proj. 18
Liczba 75 46

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

Modele i systemy sterowania w robotyce, Nowoczesne techniki w robotyce

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

cwi

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

Cw2

Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych dotyczacych robotéw przemystowych.

Umiejetnosci

Cu1

Wyrobienie umiejetnosci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania
informacji z literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji.

Cu2

Wyrobienie umiejetnos$ci projektowania, odpowiedniego doboru i postugiwania sie ré6znymi
narzedziami zwigzanymi z robotyzacjg przemystu.

Kompetencje spoleczne

CK1

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.

CK2

Uswiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na $Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie

Wiedza (EPW...)

EPW1 | Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy
. . A . . : K_ W04, K W12

rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z robotyzacja przemystu.

EPW2 | Zna pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z robotami K W10,
przemystowymi. K W13,K W16

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet; potrafi K_U01, K_U03,

integrowaé uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski | K U18, K U19,
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oraz formutowa¢ i uzasadnia¢ opinie. K_U20,K U21
EPU2 Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowaé prosty system lub obiekt K_U06, K_U07,
wykorzystujacy roboty przemystowe. K U13,K U15
Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie - dalsze ksztatcenie na studiach
podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczeg6lnie wazne w obszarze nauk
1 S L L. . K_KO01, K_K02
technicznych, ze zmieniajacymi sie szybko technologiami, podnoszac w ten sposob
kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.
EPK2 Ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej wptywu na §rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za K_KO03
podejmowane decyzje.

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zajeé

Lp. Tresci wyktadéw Liczba godzin na studiach
Stacjonarnych | Niestacjonarnych
W1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
w2 Projektowanie systemow robotyki przemystowe;j. 2
w3 Pomiary i sterowanie zaawansowanymi systemami robotyki 2 1
przemystowe;j.
W4 | Diagnostyka i nadzorowanie systemow robotyki przemystowej. 2 1
W5 Zalezno$ci czasowe w systemach sterowania. 2 1
W6 | Bezpieczenstwo pracy i funkcjonowania robotéw. Pozatechniczne 2 1
aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskie;j.
w7 Czwarta rewolucja przemystowa - Industry 4.0. Inteligentne 2 1
fabryki.
W8 | Podsumowanie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10
Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | Niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.
L2 Modelowanie z wykorzystaniem wybranego oprogramowania 4 3
systemu wykorzystujgcego roboty réznego rodzaju.
L3 Projekt i implementacja podstawowego systemu robotyki 6 4
przemystowej.
L4 Diagnostyka i nadzorowanie podstawowego systemu 4 2
wykorzystujacego robota.
L5 Projekt i implementacja ztozonego systemu automatyki 6 3
wykorzystujacego robota.
L6 Modyfikacje zwiekszajace bezpieczenstwo systemu oraz 4 3
pozwalajace wykry¢ awarie.
L7 Kolokwium i termin odrébczy. 3 1
L8 Podsumowanie i zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18
Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | Niestacjonarnych
P1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenistwa, 1 1
zaliczenia.
P2 Omowienie i przydziat tematéw projektow. 2 1
P3 Analiza wymagan i mozliwoSci. 2
P4 Opracowanie projektu systemu sterowania wykorzystujacego 5 2
robota.
P5 Modelowanie i weryfikacja. 8 5
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P6 Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 6 5
P7 Prezentacja wynikéw. 2 1
P8 Podsumowanie i oméwienie projektéw. Zaliczenie. 1 1

Razem liczba godzin projektow 30 18

G - Metody oraz Srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zaje¢

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
suchoscieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | komputer i projektor
informacji ze Zrédet internetowych, multimedialny, tablica
M5 - ¢wiczenia doskonalgce umiejetnos$¢ | sucho$cieralna
selekcjonowania, = grupowania i1  przedstawiania | sala komputerowa z dostepem do
zgromadzonych informacji Internetu
Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania | komputer i projektor

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

multimedialny, tablica
suchoscieralna

sala komputerowa z dostepem do
Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy

(wybér z listy)

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

Wyktad F2 - obserwacja/aktywno$¢ P2 - kolokwium
Laboratoria F1 - sprawdzian P3 - ocena podsumowujaca
F2 - obserwacja/aktywno$¢ powstata na podstawie ocen
F3 - praca pisemna (sprawozdanie) formujacych, uzyskanych w
semestrze
Projekt F2 - obserwacja/aktywno$¢ P4 - praca pisemna (projekt)

F3 - praca pisemna (projekt)

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic ,x”)
Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F2 p2 F1 | F2 F3 P3 F2 F3 P4
EPW1 X X
EPW?2 X X
EPU1 X X X
EPU2 X X X X X
EPK1 X
EPK2 X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okre$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5

EPW1 Zna wybrane terminy i ma | Zna wiekszo$¢ | Zna wszystkie wymagane terminy i
wystarczajaca wiedze | terminéw i ma | ma wystarczajacg wiedze w zakresie
w zakresie metod, technik, | wystarczajaca wiedze | metod, technik, narzedzi i materiatéw
narzedzi 1  materialéw | w zakresie metod, | stosowane  przy = rozwigzywaniu
stosowane przy | technik, narzedzi i | prostych zadan inzynierskich
rozwigzywaniu prostych | materialéw stosowane | zwigzanych z robotyzacja przemystu.
zadan inzynierskich | przy rozwigzywaniu
zwiagzanych z robotyzacja | prostych zadan
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przemystu.

inzynierskich
zwigzanych zZ
robotyzacjg przemystu.

EPW2 Ma podstawowa wiedze Ma poszerzong wiedze | Ma rozbudowana wiedze zzakresu
z zakresu standardéw i z zakresu standardéw i | standardow i norm technicznych
norm technicznych norm technicznych | przydatng w rozwigzywaniu
przydatng w rozwigzywaniu | przydatng w | problemoéw zwigzanych z robotyzacja
probleméw zwigzanych z rozwigzywaniu przemystu.
robotyzacja przemystu. probleméw zwigzanych

zZ robotyzacja
przemystu.

EPU1 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym Potrafi w bardzo dobrym stopniu
stopniu wykorzystaé stopniu wykorzystac wykorzysta¢ techniki informacyjno-
techniki informacyjno- techniki informacyjno- komunikacyjne i modele
komunikacyjne i modele komunikacyjne matematyczne, a takze symulacje
matematyczne, a takze i modele matematyczne, | komputerowe do analizy,
symulacje komputerowe a takze symulacje projektowania i wdrazania.
do analizy, projektowaniai | komputerowe
wdrazania. do analizy,

projektowania i
wdrazania.

EPU2 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym Potrafi w bardzo dobrym stopniu
stopniu dobra¢ stopniu wykorzystaé wykorzysta¢ poznane metody oraz
odpowiednie $Srodowiska poznane metody oraz dobra¢ odpowiednie $rodowiska przy
przy rozwiazywaniu zadan dobra¢ odpowiednie rozwigzywaniu zadan inzynierskich
inzynierskich i prostych srodowiska przy i prostych probleméw badawczych.
probleméw badawczych. rozwigzywaniu zadan

inzynierskich i prostych
probleméw
badawczych.

EPK1 Rozumie w podstawowym Rozumie w znacznym Rozumie potrzebe uczenia sie przez
stopniu potrzebe uczenia stopniu potrzebe cate zycie, ktore jest szczegoélnie
sie przez cate zycie, ktére uczenia sie przez cate wazne w obszarze nauk technicznych,
jest szczegblnie wazne w zycie, ktore jest ze zmieniajgcymi sie szybko
obszarze nauk szczegOlnie wazne w technologiami, podnoszac w ten
technicznych, ze obszarze nauk sposéb kompetencje zawodowe,
zmieniajacymi sie szybko technicznych, ze osobiste i spoteczne.
technologiami. Zmieniajacymi sie

szybko technologiami.
Rozumie, Ze ma to
wplyw na jego
kompetencje.
EPK2 Ma w podstawowym Ma w stopniu wyzszym, | Ma §wiadomo$¢ wazno$ci i rozumie

stopniu $wiadomos¢
waznosci i rozumie
pozatechniczne aspekty

i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej
wptywu na Srodowisko,

i zwigzanej z tym
odpowiedzialno$ci

za podejmowane decyzje.

$wiadomos$¢ waznosci
irozumie
pozatechniczne aspekty
i skutki dziatalno$ci
inzynierskiej, w tym jej
wptywu na §rodowisko,
i zwigzanej z tym
odpowiedzialno$ci

za podejmowane
decyzje.

pozatechniczne aspekty i skutki
dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na Srodowisko, i zwigzanej z
tym odpowiedzialno$ci

za podejmowane decyzje.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z oceng
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K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

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

2.].Baichtal: Fascynujacy swiat 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

L - ObciaZenie praca studenta:

Forma aktywnoSci studenta

Liczba godzin na realizacje

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny zajec z nauczycielem/ami 75 46
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 19
Przygotowanie do laboratorium 5 15
Przygotowanie sprawozdan 10 15
Przygotowanie do sprawdzianu 10 10
Przygotowanie do kolokwium 10 15

Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Kazimierz Krzywicki
Data sporzadzenia / aktualizacji 15 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) kkrzywicki@ajp.edu.pl
Podpis
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Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) C.15

Wydziat Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogélne

1. Nazwa przedmiotu Modele i systemy sterowania w robotyce
2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu obieralny

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow 11

6.Imie i.nazwisko koordynatora o Wojciech Zajac

przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 4 W: 15; Lab.: 30; Proj. 30 W: 10; Lab.: 18; Proj. 18
Liczba godzin ogétem 75 46

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztatcenia

Wiedza

Cc_wi

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

c_w2

Przekazanie wiedzy ogo6lnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnien
automatyki i robotyki, w tym projektowania proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod
programowania

Umiejetnosci

C_U1

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

C_U2

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

Kompetencje spoleczne

CK1

Uswiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na §rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje
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E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i

kompetencji spotecznych (K)

Obieralny
efekt uczenia

sie

Wiedza (EPW...)

EPW1

modelowaniem systemdéw sterowania w robotyce

Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczegétowa wiedze obejmujaca pojecia zwigzane | K W08

EPW2

Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowa wiedze, niezbedna do rozumienia
spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalno$ci inzynierskiej

K W17

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1

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

K_U01, K_U15

EPU2

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacje
pos$wiecona wynikom realizacji zadania inzynierskiego

K U023

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

Po zaliczeniu przedmiotu student ma Swiadomos$¢ ponoszenia odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje oraz ma swiadomo$¢ waznosci i rozumie i skutki dziatalnosci
inzynierskiej

K_KO02

F - Tres$ci programowe oraz liczba godzin na poszczego6lnych formach zajec

7

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci wykladow
stacjonarnych | Niestacjonarnych
W1 Podstawy modelowania: obiekt, zmienne, proces. Modelowanie w 2 1
robotyce. Opis budowy strukturalnej i kinematyki manipulatora.
w2 Podstawy kinematyki w robotyce. 2 1
w3 Planowanie trajektorii. 2 1
W4 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. I. 2 1
W5 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. II. 2 2
W6 Systemy programowania robotéw - przeglad. 2 2
W?7 | Wybrane zagadnienia stabilno$ci uktadéw. 2 1
w8 Pozatechniczne aspekty dziatalnoSci inzynierskiej. 1 1
Razem liczba godzin wykladow 15 10
Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
1 Podstawy modelowania: obiekt, zmienne, proces. Modelowanie w 4 2
robotyce. Opis budowy strukturalnej i kinematyki manipulatora.
L2 Podstawy kinematyki w robotyce. 4 2
L3 Planowanie trajektorii. 4 2
L4 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. I. 4 2
L5 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw cz. II. 4 3
L6 Systemy programowania robotéw - przeglad. 4 3
L7 Wybrane zagadnienia stabilnos$ci uktad6éw. 4 2
L8 Pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18
Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
P1 Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 4 2
P2 Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 4 2
P3 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw 4 3
P4 Proste algorytmu sterowania manipulatoréw 4 3
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P5 Systemy programowania robotéw 4 2
P6 Systemy programowania robotéw 4 2
P7 Wybrane zagadnienia stabilnosci uktadéw 3 2
P8 Wybrane zagadnienia stabilnosci uktadéw 3 2

Razem liczba godzin projektow 30 18

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszcze

olnych form zajeé

Forma zajec

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$¢ pozyskiwania | Komputer i projektor
informacji ze Zrédet internetowych, multimedialny, tablica
Cwiczenia doskonalace umiejetnoéé selekcjonowania, | sucho$cieralna
grupowania i przedstawiania zgromadzonych informacji | Sala komputerowa z dostepem do
Internetu
Projekty Doskonalenie metod i technik analizy zadania | Komputer i projektor
inzynierskiego multimedialny, tablica

suchoscieralna
Sala komputerowa z dostepem do
Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektow uczenia sie na poszczegolnych formach zajeé

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy

(wybér z listy)

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

Wyktad

F1 - sprawdzian pisemny

P3 - ocena podsumowujgca

powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w

semestrze,

Laboratoria

F3 - sprawozdanie

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

Projekt

F3 - sprawozdanie z realizacji projektu

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

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic¢ ,x”

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F1 P3 F3 P3 F3 P3
EPW1 X X
EPW?2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X
EPK1 X X
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I - Kryteria oceniania

Wymagania okres$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5

EPW1 Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu | Student opanowat w stopniu
dostatecznym wiedze | dobrym wiedze obejmujaca | bardzo dobrym szczegétows
obejmujaca pojecia zwiazane | pojecia zwigzane | wiedze obejmujaca pojecia
modelowaniem systemoéw | modelowaniem systemow | zwigzane modelowaniem
sterowania w robotyce. sterowania w robotyce. systeméw  sterowania = w

robotyce.

EPW?2 Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu | Student opanowat w stopniu
dostatecznym wiedze, | dobrym wiedze, niezbedna do | bardzo dobrym wiedze,
niezbedng do rozumienia | rozumienia spotecznych, | niezbedna do  rozumienia
spotecznych, ekonomicznych, | ekonomicznych, prawnych i | spotecznych, ekonomicznych,
prawnych i innych | innych pozatechnicznych | prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci | pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalno$ci | inzynierskie;j. uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej. inzynierskiej.

EPU1 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu
dostatecznym pozyskiwaé | dobrym pozyskiwac¢ informacje | bardzo dobrym pozyskiwac
informacje z literatury, baz | z literatury, baz danych i | informacje z literatury, baz
danych i innych zZrédet; potrafi | innych Zrédel; potrafi | danych i innych zrédet; potrafi
integrowacé uzyskane | integrowac uzyskane | integrowac uzyskane
informacje, dokonywac ich | informacje, dokonywa¢ ich | informacje, dokonywa¢ ich
interpretacji, a takze wyciggac | interpretacji, a takze wyciagac¢ | interpretacji, a takze wyciaga¢
wnioski oraz formutowac¢ i | wnioski oraz formutowa¢ i | wnioski oraz formutowaé i
uzasadnia¢ opinie. uzasadnia¢ opinie. uzasadniac opinie.

EPU2 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu Student potrafi w stopniu
dostatecznym przygotowaé i | dobrym przygotowac i bardzo dobrym przygotowac i
przedstawic prezentacje | przedstawi¢ prezentacje przedstawic prezentacje
poswiecona wynikom | po$wiecong wynikom realizacji | poswiecong wynikom realizacji
realizacji zadania | zadania inzynierskiego zadania inzynierskiego
inzynierskiego

EPK1 Student ma  elementarng | Student ma  zadowalajgcg | Student ma bardzo dobra
Swiadomos¢ ponoszenia | Swiadomo$¢ ponoszenia | Swiadomos¢ ponoszenia
odpowiedzialnosci za | odpowiedzialnos$ci za | odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma
Swiadomos¢ waznosci i | Swiadomos¢ waznosci i | Swiadomos¢ waznosci i
rozumie i skutki dziatalno$ci | rozumie i skutki dziatalno$ci | rozumie i skutki dziatalno$ci
inzynierskiej. inzynierskiej inzynierskiej

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Egzamina

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

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
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L - ObciaZenie praca studenta:

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin na realizacje

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 75 46
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 14
Przygotowanie do laboratoriow 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie do realizacji projektéow 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 10 15

Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin: 25 godz. ): 5 5

t. - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Wojciech Zajac
Data sporzadzenia / aktualizacji 18 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) WZajac@ajp.edu.pl
Podpis
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Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu) C.1.6

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

Wydzial Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Systemy osadzone w robotyce
2. Punkty ECTS 4

3. Rodzaj przedmiotu obieralny

4. Jezyk przedmiotu Jezyk polski

5. Rok studiow 11

6. Imie 1.nazw1sk0 koordynatora L Dr inz. Kazimierz Krzywicki
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 4 W: 30; Lab.: 30 W: 15; Lab.: 18

Liczba 60 33

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

Podstawy elektrotechniki i elektroniki, Wstep do programowania, Systemy mikroprocesorowe

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

zadan inzynierskich zwigzanych z systemami wbudowanymi.

CW1 | Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materialy stosowane przy rozwigzywaniu prostych

dziataniem systeméw wbudowanych.

CW2 | Ma uporzadkowang wiedze w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z budowg,

Umiejetnosci

CU1 | Wyrobienie umiejetnos$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania
informacji z literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji.

uruchomieniowymi.

CU2 | Wyrobienie umiejetnosci postugiwania sie specjalistycznym oprogramowaniem (w tym w szczegd6lnoSci
z narzedziami deweloperskimi), postugiwania sie zaawansowanymi Srodowiskami projektowo-

Kompetencje spoteczne

i praktycznym postugiwaniem sie szerokim spektrum narzedzi informatycznych.

CK1 | Przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych
i spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwigzanej z programowaniem

wplywu na Srodowisko i zwiazanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.

CK2 | Uswiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

rozwigzywaniu problemoéw sprzetowych.

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Kierunkowy
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy K W13
rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z systemami wbudowanymi.
EPW2 | Mauporzadkowana wiedze z zakresu technik i metod programowania przydatng w K W10
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Umiejetnosci (EPU...)

EPU1

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

K U01

EPU2

Potrafi zaprojektowaé i zrealizowa¢ prosty system wbudowany dla urzadzenia z
uwzglednieniem narzuconych kryteriéw uzytkowych.

K U13

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

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_K01

EPK2

Ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej wptywu na §rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za
podejmowane decyzje.

K_KO03

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdélnych formach zaje¢

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci wykladow
stacjonarnych | niestacjonarnych

W1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 1
zaliczenia.

W2 Mikrokontrolery - architektura, charakterystyka, zastosowanie. 4 2

W3 Obstuga komponentdw mikrokontrolera. 4 2

W4 | Interfejsy wymiany danych w systemach wbudowanych. 4 2

W5 Podstawy projektowania obwodéw elektronicznych oraz obwoddow 4 2
drukowanych dla potrzeb systeméw wbudowanych.

W6 Systemy rozproszone. 4 2

w7 Systemy operacyjne czasu rzeczywistego. loT (Internet of Things) - 6 2
“Internet Rzeczy”.

w8 Podsumowanie i zaliczenie 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 15

Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 1
zaliczenia.

L2 Zapoznanie z programow3 i sprzetowg platforma realizacyjna.
Instalacja i konfiguracja wymaganych srodowisk deweloperskich. 2 1
Debugowanie.

L3 Podstawy programowania systeméw wbudowanych: ANSI C, porty 2 2
we/wy.

L4 Podstawy programowania systeméw wbudowanych: uktady 2 2
licznikowe.

L5 Zarzadzanie czasem w systemach wbudowanych: timery. 2 1

L6 Wspotpraca systemu wbudowanego ze sprzetowym interfejsem 2 1
uzytkownika: przyciski, klawiatura.

L7 Wspotpraca systemu wbudowanego ze sprzetowym interfejsem 2 1
uzytkownika: wy$wietlacze LED, LCD.

L8 Termin odrébczy 1. 2 1

L9 Podstawy szeregowej wymiany danych: UART, VCOM 2 1

L10 | Podstawy szeregowej wymiany danych: [2C, SPL 2 1

L11 | Systemy rozproszone: budowa. 2 1

L12 | Systemy rozproszone: komunikacja. 2 1

L13 | Systemy operacyjne czasu rzeczywistego. 2 1

L14 | Termin odrébczy Il. 2 1

L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18
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G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdélnych 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 Zrédet internetowych,

M5 - ¢wiczenia doskonalgce
selekcjonowania, = grupowania i
zgromadzonych informacji

umiejetnos¢
przedstawiania

multimedialny, tablica
suchoScieralna

sala komputerowa z dostepem do

Internetu

H - 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, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy

Ocena podsumowujaca (P) -

podsumowuje osiggniete Efekty

uczenia sie (wybor z listy)

(wybér z listy)
Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢é P2 - kolokwium ustne lub pisemne
Laboratoria F1 - sprawdzian P3 - ocena podsumowujaca

F2 - obserwacja/aktywno$¢
F3 - praca pisemna (sprawozdanie)

powstata na podstawie ocen

formujacych, uzyskanych w

semestrze
H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)
Efekty Wyktad Laboratoria
przedmiotowe F2 P1 F1 | F2 F3 P3
EPW1 X X
EPW?2 X X
EPU1 X X
EPU2 X X X
EPK1 X
EPK2 X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy efekt Dostateczny dobry bardzo dobry
uczenia sie (EP..) dostateczny plus dobry plus 5
3/3,5 4/4,5

EPW1 Zna wybrane terminy i ma | Zna wiekszo$¢ terminéw i | Zna wszystkie wymagane
wystarczajaca wiedze | ma wystarczajgca wiedze | terminy i ma
w zakresie metod, technik, | w zakresie metod, technik, | wystarczajaca wiedze
narzedzi i materiatéw | narzedzi i materiatéw | w zakresie metod, technik,
stosowane przy | stosowane przy | narzedzi i materiatow
rozwigzywaniu prostych | rozwigzywaniu prostych | stosowane przy
zadan inzynierskich | zadan inzynierskich | rozwigzywaniu prostych
zwigzanych z systemami | zwigzanych z systemami | zadan inzynierskich
wbudowanymi. wbudowanymi. zwigzanych z systemami

wbudowanymi.

EPW2 Ma podstawowgq wiedze Ma poszerzong wiedze | Ma rozbudowang wiedze
z zakresu technik i metod | zzakresu programowania | zzakresu technik i metod
programowania przydatng | przydatng w | programowania przydatng
W rozwigzywaniu rozwigzywaniu w rozwigzywaniu
probleméw sprzetowych. | probleméw sprzetowych probleméw sprzetowych.

EPU1 Potrafi w podstawowym | Potrafi samodzielnie | Potrafi samodzielnie
stopniu (z pomoca | pozyskiwa¢ wiedze z | pozyskiwacl niezbedna
prowadzacego) réznych 7rédet (m.in. z | wiedze do  realizacji
pozyskiwaé wiedze z | literatury, baz danych). zadania.

réznych zrédet (m.in. z
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literatury, baz danych).

EPU2 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym stopniu | Potrafi w bardzo dobrym
stopniu dobra¢ wykorzysta¢ poznane stopniu wykorzysta¢
$rodowiska metody oraz dobraé poznane metody oraz
programistyczne przy $rodowiska dobra¢ srodowiska
rozwiazywaniu zadan programistyczne przy programistyczne przy
inzynierskich i prostych rozwigzywaniu zadan rozwigzywaniu zadan
probleméw badawczych. inzynierskich i prostych inzynierskich i prostych

probleméw badawczych. probleméw badawczych.

EPK1 Rozumie w podstawowym | Rozumie w znacznym Rozumie potrzebe uczenia
stopniu potrzebe uczenia stopniu potrzebe uczenia sie przez cate zycie, ktére
sie przez cate zycie, ktére | sie przez cate zycie, ktére | jest szczegdlnie wazne w
jest szczegdlnie wazne w jest szczegdlnie wazne w obszarze nauk
obszarze nauk obszarze nauk technicznych, ze
technicznych, ze technicznych, ze zmieniajacymi sie szybko
zmieniajacymi sie szybko zmieniajacymi sie szybko technologiami, podnoszac
technologiami. technologiami. Rozumie, w ten sposdb kompetencje

Ze ma to wplyw na jego zawodowe, osobiste i
kompetencje. spoteczne.

EPK2 Ma w podstawowym Ma w stopniu wyzszym, Ma $wiadomo$¢ waznoSci
stopniu $wiadomosé $wiadomos$¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne
waznosci i rozumie i rozumie pozatechniczne | aspekty i skutki
pozatechniczne aspekty aspekty i skutki dziatalno$ci inzynierskiej,
i skutki dziatalnosci dziatalnosci inzynierskiej, | w tym jej wptywu na
inzynierskiej, w tym jej w tym jej wplywu na $rodowisko, i zwigzanej z
wptywu na §rodowisko, Srodowisko, i zwigzanejz | tym odpowiedzialnosci
i zwigzanej z tym tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.
odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.
za podejmowane decyzje.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

zaliczenie z ocena

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

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

2. P.Borkowski, AVR i ARM7. Programowanie mikrokontroleréw dla kazdego, Helion, 2012

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. P.Gorecki, Mikrokontrolery dla poczatkujacych, Wyd. BTC, Warszawa, 2006
2. A. Bajera, R. Kisiel, Podstawy konstruowania urzadzen elektronicznych, Oficyna Wyd. Politechniki Warszawskiej,

Warszawa, 1999

3.]. Michalski, Technologia i montaz ptytek drukowanych, WKk, Warszawa, 1992

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnoéci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 33
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 12
Przygotowanie do laboratorium 5 10
Przygotowanie sprawozdan 5 10
Przygotowanie do sprawdzianu 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 10 15

Suma godzin: 100 100
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 4 4

L - Informacje dodatkowe
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Imie i nazwisko sporzadzajacego

Kazimierz Krzywicki

Data sporzadzenia / aktualizacji

2021-04-20

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

kkrzywicki@ajp.edu.pl

Podpis

29



mailto:kkrzywicki@ajp.edu.pl

Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu) C.1.7

Wydziat Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU
A - Informacje ogélne

1. Nazwa przedmiotu Modelowanie i symulacja proceséw produkcyjnych
2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu obieralny

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studidéw 111

6.Imie i.nazwisko koordynatora o Wojciech Zajac

przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 5 W: 15; Lab.: 30; Proj. 30 W: 10; Lab.: 18; Proj. 18
Liczba godzin ogdétem 75 46

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztatcenia

Wiedza

z szeroko pojeta automatyka i robotyka, procesami planowania i realizacji eksperymentow tak w

C_W2 | Przekazanie wiedzy ogélnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnien

programowania

Umiejetnosci

C_W1 | Przekazanie wiedzy w zakresie wiedzy technicznej obejmujacej terminologie, pojecia, teorie, zasady,
metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich zwigzanych

procesie przygotowania z udziatem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym Srodowisku

automatyki i robotyki, w tym projektowania proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod

C_U1 Wyrobienie umiejetno$ci wyrobienie umiejetno$ci projektowania maszyn i urzadzen, realizacji procesow

nadzoru nad ich eksploatacja i inzynierii jakos$ci

automatyzacji i robotyzacji, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn oraz

C_U2 Wyrobienie umiejetnosci eksploatacji i integracji przemystowych systeméw sterowania oraz systemow

kontrolno-pomiarowych, obstugi i programowania przemystowych stanowisk zrobotyzowanych,

prawne i ekonomiczne oraz rozwigzywania praktycznych zadan inzynierskich

Kompetencje spoteczne

CK1 Uswiadomienie waznosci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na §rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje
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E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)

EPW1 | Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczegétowa wiedze obejmujaca pojecia zwigzane | K W08
z modelowaniem i symulacja proceséw produkcyjnych

EPW2 | Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowa wiedze, niezbedna do rozumienia K W17
spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalno$ci inzynierskiej

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz K_U01, K_U09,
danych i innych Zrédet; potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich K_U10, K_U18,
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie K_U19, K_U20,

K_U21,K U26

EPU2 Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacje K_U14, K U23

poswiecona wynikom realizacji zadania inzynierskiego
Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1 Po zaliczeniu przedmiotu student ma Swiadomos¢ ponoszenia odpowiedzialnosci za K_K02
podejmowane decyzje oraz ma Swiadomos$¢ wazno$ci i rozumie i skutki dziatalnos$ci
inzynierskiej

F - Tres$ci programowe oraz liczba godzin na poszczego6lnych formach zajeé

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci wykladow
stacjonarnych | niestacjonarnych
W1 Wprowadzenie, pojecia podstawowe. Sterowanie, system, system 2 1
sterowania. Modelowanie systemow - cele, metody, narzedzia.
w2 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 2 1
w3 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I. 2 1
W4 | Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. Il 2 1
W5 | Modelowanie systemdw w jezykach wysokiego poziomu cz. 1. 2 2
W6 Przyktady implementacji systeméw sterowania. 2 2
W7 | Spoteczna i sSrodowiskowa rola inZyniera. 2 1
W8 | Zaliczenie przedmiotu. 1 1
Razem liczba godzin wykladéw 15 10
Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie, pojecia podstawowe. Sterowanie, system, system 4 2
sterowania. Modelowanie systeméw - cele, metody, narzedzia.
L2 UML: charakterystyka, przeznaczenie, przyktady zastosowania. 4 2
L3 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I. 4 2
L4 Modelowanie systemdw w jezykach wysokiego poziomu cz. I1. 4 3
L5 Modelowanie systemdéw w jezykach wysokiego poziomu cz. I11. 4 3
L6 Przyktady implementacji systemoéw sterowania. 4 2
L7 Spoteczna i Srodowiskowa rola inzyniera. 4 2
L8 Zaliczenie przedmiotu. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18
Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
P1 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. 1. 8 4
P2 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. II. 8 5
P3 Modelowanie systeméw w jezykach wysokiego poziomu cz. I11. 8 5
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P4 Przyktady implementacji systemow sterowania.

6 4

Razem liczba godzin projektéw

30 18

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszcze

s6lnych 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$¢ pozyskiwania | Komputer i projektor
informacji ze zrédet internetowych, multimedialny, tablica
Cwiczenia doskonalace umiejetnoéé selekcjonowania, | sucho$cieralna
grupowania i przedstawiania zgromadzonych informacji | Sala komputerowa z dostepem do
Internetu
Projekty Doskonalenie metod i technik analizy zadania | Komputer i projektor
inzynierskiego multimedialny, tablica

suchoscieralna
Sala komputerowa z dostepem do
Internetu

H - 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, stymulujace do doskonalenia efektow 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
formujacych, uzyskanych w
semestrze,

Laboratoria

F3 - sprawozdanie

P3 - ocena podsumowujgca

powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w

semestrze

Projekt

F3 - sprawozdanie z realizacji projektu

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

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic ,x”

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F1 P3 F3 P3 F3 | P3
EPW1 X X
EPW2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X
EPK1 X X
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I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5

EPW1 Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu | Student opanowat w stopniu
dostatecznym wiedze | dobrym wiedze obejmujaca | bardzo dobrym szczegétows
obejmujaca pojecia zwiazane | pojecia zwigzane | wiedze obejmujaca pojecia
modelowaniem systemoéw | modelowaniem systemow | zwigzane modelowaniem
sterowania w robotyce. sterowania w robotyce. systeméw  sterowania = w

robotyce.

EPW?2 Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu | Student opanowal w stopniu
dostatecznym wiedze, | dobrym wiedze, niezbedna do | bardzo dobrym wiedze,
niezbedng do rozumienia | rozumienia spotecznych, | niezbedna do  rozumienia
spotecznych, ekonomicznych, | ekonomicznych, prawnych i | spotecznych, ekonomicznych,
prawnych i innych | innych pozatechnicznych | prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci | pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalno$ci | inzynierskie;j. uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej. inzynierskiej.

EPU1 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu
dostatecznym pozyskiwaé | dobrym pozyskiwac¢ informacje | bardzo dobrym pozyskiwac
informacje z literatury, baz | z literatury, baz danych i | informacje z literatury, baz
danych i innych zrédet; potrafi | innych Zrédel; potrafi | danych i innych zrédet; potrafi
integrowacé uzyskane | integrowac uzyskane | integrowacé uzyskane
informacje, dokonywac ich | informacje, dokonywa¢ ich | informacje, dokonywa¢ ich
interpretacji, a takze wyciggac | interpretacji, a takze wyciagac¢ | interpretacji, a takze wyciaga¢
wnioski oraz formutowac¢ i | wnioski oraz formutowa¢ i | wnioski oraz formutowaé i
uzasadnia¢ opinie. uzasadniac opinie. uzasadniac opinie.

EPU2 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu Student potrafi w stopniu
dostatecznym przygotowaé i | dobrym przygotowac i bardzo dobrym przygotowac i
przedstawic prezentacje | przedstawi¢ prezentacje przedstawic prezentacje
poswiecona wynikom | po$wiecong wynikom realizacji | poswiecong wynikom realizacji
realizacji zadania | zadania inzynierskiego zadania inzynierskiego
inzynierskiego

EPK1 Student ma  elementarng | Student ma  zadowalajgcg | Student ma bardzo dobrg
Swiadomos¢ ponoszenia | Swiadomo$¢ ponoszenia | Swiadomos¢ ponoszenia
odpowiedzialnosci za | odpowiedzialno$ci za | odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma
Swiadomos¢ waznosci i | Swiadomo$¢ waznoSci i | Swiadomos¢ waznosci i
rozumie i skutki dziatalno$ci | rozumie i skutki dziatalno$ci | rozumie i skutki dziatalno$ci
inzynierskiej. inzynierskiej inzynierskiej

J - Forma zaliczenia przedmiotu

Egzamin

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

3.

4,

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

Helion 2006.

Kotopienczyk M., Adamski M., Modelowanie uktad6w 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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L - ObciaZzenie praca studenta:

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin na realizacje

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 75 46
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 14
Przygotowanie do laboratoridw 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie do realizacji projektéw 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 10 15
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Wojciech Zajac
Data sporzgdzenia / aktualizacji 18 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) WZajac@ajp.edu.pl
Podpis
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Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu)

C.1.8

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

Wydziat

Techniczny

Kierunek

Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu

Programowanie robotow

2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu Obieralny
4. Jezyk przedmiotu jezyk polski
5. Rok studidw 111

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Dr inZ. Grzegorz Andrzejewski

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Nr semestru

Studia stacjonarne

Studia niestacjonarne

Semestr 5 W: 15; Lab.: 30; Proj.: 30 W: 10; Lab.: 18; Proj.: 18
Liczba 75 46

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztalcenia

Wiedza
CW1 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw robotyki.
CW2 | Przekazanie wiedzy z zakresu technik i metod programowania robotéw.
Umiejetnosci
CU1 | Wyrobienie umiejetnosci postugiwania sie wtasciwie dobranymi Srodowiskami programistycznymi,
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji,
projektowania i weryfikacji proceséw, urzadzen i systemdw zakresie podstaw programowania robotéw.
CU2 | Wyrobienie umiejetnosci projektowania proceséw w zakresie programowania robotéw.

Kompetencje spoteczne

CK1 | Uswiadomienie wazno$ci ksztatcenia sie w konteks$cie skutkéw dziatalno$ci inzynierskiej.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | Ma podstawowg wiedze z zakresu podstaw robotyki. K W04,
K W14, K W15
EPW2 | Ma wiedze z zakresu technik i metod programowania robotdéw. K. W09, K W11
Umiejetnosci (EPU...)
EPU1 Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi, K_U05,K_U08
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji proceséw, urzadzen i systemow zakresie
podstaw programowania robotdw.
EPU2 Potrafi zaprojektowaé proces, urzadzenie lub system z uwzglednieniem zadanych K _U13
kryteriéw uzytkowych i ekonomicznych, uzywajac wtasciwych metod, technik i
narzedzi w zakresie programowania robotow.
Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 Jest gotéw do mys$lenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy m. in. tworzac rozwigzania | K_K04
z uwzglednieniem korzy$ci biznesowych oraz spotecznych.
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F - Tres$ci programowe oraz liczba godzin na poszczegdlnych formach zaje¢

Lp. | Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

W1 | Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, 1 1
bezpieczenstwa, zaliczenia.

W2 | Podstawowe pojecia. Robot Mitsubishi. Jezyk Melfa V. 2 2

W3 | Kontroler robota. Programowanie, tryby pracy. 2 1

W4 | Programowanie wybranych akcji robota. 2 1

W5 Parametryzacja i macierze. 2 1

W6 | Zasady podtaczania i wykorzystania sygnatéw zewnetrznych. 2 1

W7 | Komunikacja z urzadzeniami zewnetrznymi. 2 1

W8 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10

Lp. | Trescilaboratoriéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

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

L2 Robot Mitsubishi, obstuga kontrolera i programatora. 2 2

L3 Srodowisko RT Toolbox. Proste programy i symulacje. 2 1

L4 Programowanie wybranych algorytméw pracy robota cz. I. 2 1

L5 Programowanie wybranych algorytméw pracy robota cz. II. 2 1

L6 Programowanie z wykorzystaniem funkgji. 2 1

L7 Parametryzacja. 2 1

L8 Termin odrébcezy 1. 2 1

L9 Strefy pracy. 2 1

L10 | Btedyiich obstuga. 2 1

L11 | Macierze pozycji. 2 1

L12 | Podiaczanie sygnatéw zewnetrznych. 2 1

L13 | Wybrane prace serwisowe. 3 2

L14 | Termin odrébczy Il. 2 1

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

Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach

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. 4 1

P4 Implementacja i weryfikacja projektéw cz. I. 5 3

P5 Dyskusja przyjetych rozwigzan. 5 2
Implementacja i weryfikacja projektéw cz. I1. 5 4

P6 Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 4 4

P7 Prezentacja wynikow. 2 1

P8 Podsumowanie i zaliczenie. 1 1
Razem liczba godzin projektéw 30 18

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdélnych form zajec

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybdr z listy)

Srodki dydaktyczne

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

maszyn i urzadzen,

Mitsubishi) komputery klasy PC
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wraz z oprogramowaniem

Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania

inzynierskiego; selekcjonowanie, grupowanie i dobér

komputer i projektor
multimedialny, tablica

informacji do realizacji zadania inzynierskiego, sucho$cieralna
sala komputerowa z dostepem do
Internetu
H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zajeé
Forma zaje¢ Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe | Ocena podsumowujaca (P) -
uzupeliniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i podsumowuje osiagniete Efekty
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy uczenia sie (wybor z listy)
(wybér z listy)
Wyktad F4 - wystgpienie - prezentacja multimedialna P2 - egzamin ustny lub pisemny
Laboratoria F2 - obserwacja/aktywnos$¢ (przygotowanie do zajec, P3 - ocena podsumowujgca
ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zajec), powstata na podstawie ocen
F3 - praca pisemna (sprawozdanie), formujacych, uzyskanych w
F5 - ¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia sprawdzajace semestrze
umiejetnosci),
Projekt F2 - obserwacja/aktywno$¢ P4 - praca pisemna (projekt)

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow uczenia sie (wstawic ,x”)

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F4 P2 F2 | F3 F5 P3 F2 P4
EPW1 X X
EPW?2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X
EPK1 X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okre$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy dostateczny / dobry /
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus bardzo dobry
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5 5

EPW1 Potrafi oméwi¢ niektére Potrafi omdéwi¢ wiekszos¢ Potrafi zdefiniowac i omowic
wymagane zagadnienia z wymaganych zagadnien z wszystkie wymagane
zakresu podstaw robotyki. zakresu podstaw robotyki. zagadnienia z zakresu

podstaw robotyki.

EPW?2 Potrafi zdefiniowac i omoéwi¢ | Potrafi zdefiniowac i oméwi¢ | Potrafi zdefiniowa¢ i omowi¢
niektére wymagane wiekszo$¢ wymaganych wszystkie wymagane
zagadnienia z zakresu technik | zagadnien z zakresu techniki | zagadnienia z zakresu technik
i metod programowania metod programowania i metod programowania
robotow. robotow. robotow.

EPU1 Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie
niektérymi poznanymi | wiekszo$ciag poznanych | wszystkimi poznanymi
aspektami funkcjonalno$ci | aspektow funkcjonalno$ci | aspektami funkcjonalnoS$ci
Srodowisk Srodowisk Srodowisk
programistycznych, programistycznych, programistycznych,
symulatoréw oraz narzedzi | symulatoréw oraz narzedzi | symulatoréw oraz narzedzi
komputerowo wspomaganego | komputerowo wspomaganego | komputerowo wspomaganego
projektowania do symulacji, | projektowania do symulacji, | projektowania do symulacji,
projektowania i weryfikacji | projektowania i weryfikacji | projektowania i weryfikacji
procesow, urzadzen i | procesow, urzadzen i | procesow, urzadzen i
system6éw zakresie podstaw | systemow zakresie podstaw | systeméw zakresie podstaw
system6w pomiarowych i | system6w pomiarowych i | systeméw pomiarowych i
sterujacych. sterujgcych. sterujacych.

EPU2 Potrafi zaprojektowac Potrafi zaprojektowac Potrafi zaprojektowac
wybrane aspekty zadanego wiekszo$¢ aspektow zadanego | szystkie aspekty zadanego
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procesu w zakresie
programowania robotéw.

procesu w zakresie
programowania robotéw.

procesu w zakresie
programowania robotéw.

EPK1

Jest gotéw do mySlenia i

Jest gotow do mySlenia i

Jest gotéw do mySlenia i

dziatania w sposéb | dziatania w sposéb | dziatania w sposéb
przedsiebiorczy m. in. | przedsiebiorczy m. in. | przedsiebiorczy m. in.
tworzac rozwigzania | tworzac rozwigzania | tworzac rozwigzania
projektowe z uwzglednieniem | projektowe z uwzglednieniem | projektowe z uwzglednieniem
korzysci biznesowych oraz | korzysci biznesowych oraz | korzysci biznesowych oraz
spotecznych na poziomie | spotecznych na poziomie | spotecznych na  poziomie
dostatecznym. dobrym. bardzo dobrym.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Egzamin

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
5. 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.

L - ObciaZenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zajec z nauczycielem/ami 75 46
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 19
Opracowanie referatu/wystapienia 5 10
Przygotowanie sprawozdan 10 15
Przygotowanie projektu 10 15
Przygotowanie do egzaminu 10 15
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego

dr inz. Grzegorz Andrzejewski

Data sporzadzenia / aktualizacji

19 kwietnia 2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

gandrzejewski@ajp.edu.pl

Podpis
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Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) C.1.9

Wydziat Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogélne

1. Nazwa przedmiotu Nowoczesne techniki w robotyce
2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu obieralny

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studidéw 111

6. Imie i.nazwisko koordynatora o Dr inz Wojciech Zajac
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 5 W: 30; Lab.: 15; Proj.: 30 W: 15; Lab.: 10; Proj.: 18
Liczba godzin ogdétem 75 43

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztatcenia

Wiedza

c_wi

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

c_w2

Przekazanie wiedzy ogo6lnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnien
automatyki i robotyki, w tym projektowania proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod
programowania

Umiejetnosci

C_U1

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

C_U2

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

Kompetencje spoteczne

CK1

Uswiadomienie waznosci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na §rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje
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E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

kompetencji spotecznych (K)

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i

Obieralny
efekt uczenia

sie

Wiedza (EPW...)

EPW1

z nowoczesnymi technikami programowania robotéw

Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczeg6towa wiedze obejmujaca pojecia zwigzane

K_ W08

EPW2

dziatalno$ci inzynierskiej

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

K W17

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1

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

K_ U001, K_U12

EPU2

pos$wiecona wynikom realizacji zadania inzynierskiego

Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacje

K U023

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

inzynierskiej

Po zaliczeniu przedmiotu student ma Swiadomos¢ ponoszenia odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje oraz ma Swiadomos$¢ waznosci i rozumie i skutki dziatalnosci

K_KO02

F - Tres$ci programowe oraz liczba godzin na poszczego6lnych formach zajec

Lp.

Tres$ci wykltadéw

Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

W1 Wprowadzenie: metody i jezyki programowania robotéw 2 1

w2 Wprowadzenie: metody i jezyki programowania robotéw 2 1

W3 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler IRC5, 2 1
RobotWare 0S

W4 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler IRC5, 2 1
RobotWare 0S

W5 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 2. Panel 2 1
nauczania robotéw FlexPendant, Srodowisko RobotStudio

W6 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 2. Panel 2 1
nauczania robotéw FlexPendant, Srodowisko RobotStudio

w7 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 3. Kontroler 2 1
R30iB, panel iPendant.

w8 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 3. Kontroler 2 1
R30iB, panel iPendant.

Wo Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 4. Kontroler 2 1
CR750Q, panel R56TB

W10 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 4. Kontroler 2 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 dziatalno$ci inzynierskiej. 2 1
Razem liczba godzin wykladéow 30 15

Lp. Tresci laboratoriow -Liczba godzin .na StlfdiaCh

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: metody i jezyki programowania robotéw 1 1

L2 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 1. Kontroler IRC5, 2 1
RobotWare 0S

L3 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 2. Panel 2 5
nauczania robotow FlexPendant, Srodowisko RobotStudio

L4 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 3. Kontroler 2 9

R30iB, panel iPendant.
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L5 Nowoczesne techniki programowania robotéw cz. 4. Kontroler 2 1
CR750Q, panel R56TB
L6 Poréwnanie technik programowania robotéw - przeglad. 2 1
L7 Kierunki rozwoju nowoczesnych technik w robotyce.
L8 Pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej. 2
Razem liczba godzin laboratoriow 15 10
Lp. Tresci projektow Liczba godzin na studiach
Stacjonarnych | Niestacjonarnych
P1 W ramach projektu kompetencyjnego przewidziane jest
zdefiniowanie zatozen projektowych, sporzadzenie dokumentacji
dla projektu, wykonanie przegladu literatury dotyczacej przedmiotu 30 18
projektu oraz przygotowania pisemnego raportu i zaprezentowania
wynikow projektu. Tematy projektéw realizowanych przez
studentéw dotyczy¢ beda nowoczesnych technik w robotyce
Razem liczba godzin projektéw 30 18

G - Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegélnych form zajeé

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybdr z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad Wyktad informacyjny, wyktad problemowy potaczony z Komputer i projektor
dyskusja multimedialny, tablica
sucho$cieralna
Laboratoria Cwiczenia doskonalagce umiejetno$¢ selekcjonowania, | Komputer i projektor
grupowania i przedstawiania zgromadzonych informacji, | multimedialny, tablica
¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania maszyn | suchoscieralna
i urzadzen. Sala komputerowa z dostepem do
Internetu
Projekt Metoda praktyczna (przygotowanie projektu, realizacja | komputery z dostepem do

zadania inzynierskiego w grupie)

Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegélnych formach zajeé

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy

(wybér z listy)

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

Wyktad F1 - sprawdzian pisemny P3 - ocena podsumowujaca
powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w
semestrze,
Laboratoria F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujaca
powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w
semestrze
Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw projektowych P4 - projekt
H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”
Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F1 | P3 | F3 P3 F5 P$
EPW1 X X X X
EPW2 X X X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X
EPK1 X X X X
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I - Kryteria oceniania

Wymagania okres$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5

EPW1 Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu | Student opanowat w stopniu
dostatecznym wiedze | dobrym wiedze obejmujaca | bardzo dobrym szczegétowa
obejmujaca pojecia zwiazane | pojecia zwigzane | wiedze obejmujacg pojecia
modelowaniem systemoéw | modelowaniem systemow | zwigzane modelowaniem
sterowania w robotyce. sterowania w robotyce. systeméw  sterowania = w

robotyce.

EPW?2 Student opanowat w stopniu | Student opanowat w stopniu | Student opanowat w stopniu
dostatecznym wiedze, | dobrym wiedze, niezbedna do | bardzo dobrym wiedze,
niezbedng do rozumienia | rozumienia spotecznych, | niezbedna do  rozumienia
spotecznych, ekonomicznych, | ekonomicznych, prawnych i | spotecznych, ekonomicznych,
prawnych i innych | innych pozatechnicznych | prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci | pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalno$ci | inzynierskie;j. uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej. inzynierskiej.

EPU1 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu
dostatecznym pozyskiwaé | dobrym pozyskiwac¢ informacje | bardzo dobrym pozyskiwac
informacje z literatury, baz | z literatury, baz danych i | informacje z literatury, baz
danych i innych zZrédet; potrafi | innych Zrédel; potrafi | danych i innych zrédet; potrafi
integrowacé uzyskane | integrowac uzyskane | integrowac uzyskane
informacje, dokonywac ich | informacje, dokonywa¢ ich | informacje, dokonywa¢ ich
interpretacji, a takze wyciggac | interpretacji, a takze wyciagac¢ | interpretacji, a takze wyciaga¢
wnioski oraz formutowac¢ i | wnioski oraz formutowa¢ i | wnioski oraz formutowaé i
uzasadnia¢ opinie. uzasadnia¢ opinie. uzasadnia¢ opinie.

EPU2 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu Student potrafi w stopniu
dostatecznym przygotowaé i | dobrym przygotowac i bardzo dobrym przygotowac i
przedstawic prezentacje | przedstawi¢ prezentacje przedstawic prezentacje
poswiecona wynikom | po$wiecong wynikom realizacji | poswiecong wynikom realizacji
realizacji zadania | zadania inzynierskiego zadania inzynierskiego
inzynierskiego

EPK1 Student ma  elementarng | Student ma  zadowalajacg | Student ma bardzo dobrg
Swiadomos¢ ponoszenia | Swiadomo$¢ ponoszenia | Swiadomos¢ ponoszenia
odpowiedzialnosci za | odpowiedzialno$ci za | odpowiedzialnos$ci za
podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma
Swiadomos¢ waznosci i | Swiadomos¢ waznosci i | Swiadomos¢ waznosci i
rozumie i skutki dziatalno$ci | rozumie i skutki dziatalno$ci | rozumie i skutki dziatalno$ci
inzynierskiej. inzynierskiej inzynierskiej

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

5. Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotéw przemystowych, Wydawnictwo PWN, 2017
6. 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

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 75 43
Konsultacje 5 5
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Czytanie literatury 10 17
Przygotowanie do laboratoriéow 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie do realizacji projektéw 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 5 15
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

t. - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Wojciech Zajac
Data sporzadzenia / aktualizacji 18 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) WZajac@ajp.edu.pl

Podpis
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Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu) C.1.10

Wydziat Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogélne

1. Nazwa przedmiotu Zaawansowane programowanie sterownikow
2. Punkty ECTS 4

3. Rodzaj przedmiotu obieralny

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studidéw 111

6.Imie i.nazwisko koordynatora o Wojciech Zajac

przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 6 W: 15; Lab.: 30; Proj.: 15 W: 10; Lab.: 18; Proj.: 10
Liczba godzin ogdétem 60 38

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztatcenia

Wiedza

cC_wi

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

c_w2

Przekazanie wiedzy ogo6lnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnien
automatyki i robotyki, w tym projektowania proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod
programowania

Umiejetnosci

C_U1

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

C_U2

Wyrobienie umiejetnos$ci eksploatacji i integracji przemystowych systeméw sterowania oraz systemow
kontrolno-pomiarowych, obstugi i programowania przemystowych stanowisk zrobotyzowanych,
projektowania i realizacji prostych uktad6ow i systeméw automatyki dostrzegajac kryteria uzytkowe,
prawne i ekonomiczne oraz rozwigzywania praktycznych zadan inzynierskich

Kompetencje spoleczne

CK1

Uswiadomienie waznosci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na §rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje
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E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczegétowa wiedze obejmujaca pojecia zwigzane | K W08, K W11
z zaawansowanym programowaniem sterownikow
EPW2 | Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowg wiedze, niezbedng do rozumienia K W14, K W17
spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalno$ci inzynierskiej
Umiejetnosci (EPU...)
EPU1 Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz K_U01, K_U0O5
danych i innych Zrédetl; potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich
interpretacji, a takze wyciagaé wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie
EPU2 Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacje K_U23
poswiecona wynikom realizacji zadania inzynierskiego
Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 Po zaliczeniu przedmiotu student ma Swiadomos¢ ponoszenia odpowiedzialnosci za K_K02

inzynierskiej

podejmowane decyzje oraz ma swiadomos$¢ waznosci i rozumie i skutki dziatalnos$ci

F - Tre$ci programowe oraz liczba godzin na poszczeg6lnych formach zajeé

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci wykladow stacjonarnych | niestacjonarnych
W1 | Wprowadzenie do zaawansowanego programowania sterownikéw 2 1
w2 Narzedzia inzynierskie i jezyki programowania sterownikow 2 1
w3 Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania 2 1
cz. 1.
W4 Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania 2 1
cz. 2.
W5 Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 2 2
1.
W6 Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 2 2
2.
W7 Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 2 1
3.
w8 Pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskie;. 1 1
Razem liczba godzin wykladdw 15 10
Lp. Tresci laboratoriéw _LICZba godzin .na StlfdlaCh
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie do zaawansowanego programowania sterownikéw 4 2
L2 Narzedzia inzynierskie i jezyki programowania sterownikéw 4 2
L3 Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania 4 2
cz. 1.
L4 Teoria automatéw skonczonych w modelowaniu zadan sterowania 4 2
cz. 2.
L5 Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 4 3
1.
L6 Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 4 3
2.
L7 Modelowanie zaawansowanych zadan sterowania w jezyku LAD cz. 4 5
3.
L8 Pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18
- R Li i iach
Lp. Tresci projektéw iczba godzin na studiac

Stacjonarnych | Niestacjonarnych
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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 zaprezentowania 15 10
wynikéw projektu. Tematy projektow realizowanych przez

studentéw dotyczy¢ bedg zaawansowanego programowania

sterownikéw

Razem liczba godzin projektow 15 10

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszcze

o6lnych form zajeé

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 umiejetnoé¢ selekcjonowania, | Komputer i projektor
grupowania i przedstawiania zgromadzonych informacji, | multimedialny, tablica
¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania maszyn | suchoscieralna
i urzadzen. Sala komputerowa z dostepem do
Internetu
Projekt Metoda praktyczna (przygotowanie projektu, realizacja | komputery z dostepem do
zadania inzynierskiego w grupie) Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy

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

(wybér z listy)

Wyktad F4 - wystgpienie (prezentacja multimedialna P1 - egzamin (ustny, pisemny, test
formutowanie dtuzszej wypowiedzi ustnej na wybrany sprawdzajacy wiedze z catego
temat, ustne formutowanie i rozwigzywanie problemu, przedmiotu itd.)
wypowiedz problemowa, analiza projektu itd.)

Laboratoria F3 - sprawozdanie P3 - ocena podsumowujaca

powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w
semestrze

Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw projektowych P4 - projekt

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic¢ ,x”

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F4 P1 F3 P3 F5 P4
EPW1 X X X X
EPW2 X X X X
EPU1 X X X X
xEPU2 X X X X
EPK1 X X X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okres$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5
EPW1 Student opanowat w stopniu | Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu

dostatecznym wiedze | dobrym wiedze obejmujgcg | bardzo dobrym szczegbétowa

obejmujaca pojecia zwiazane | pojecia zwigzane | wiedze obejmujaca pojecia

modelowaniem systeméw | modelowaniem systeméw | zwigzane modelowaniem

sterowania w robotyce. sterowania w robotyce. systeméw  sterowania = w
robotyce.
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EPW2 Student opanowat w stopniu | Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu
dostatecznym wiedze, | dobrym wiedze, niezbedna do | bardzo dobrym wiedze,
niezbedng do rozumienia | rozumienia spotecznych, | niezbedna do  rozumienia
spotecznych, ekonomicznych, | ekonomicznych, prawnych i | spotecznych, ekonomicznych,
prawnych i innych | innych pozatechnicznych | prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci | pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalnos$ci | inzynierskie;j. uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej. inzynierskiej.

EPU1 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu
dostatecznym pozyskiwaé | dobrym pozyskiwac¢ informacje | bardzo dobrym pozyskiwac
informacje z literatury, baz | z literatury, baz danych i | informacje z literatury, baz
danych i innych zrédet; potrafi | innych zrodet; potrafi | danych i innych zrédet; potrafi
integrowac uzyskane | integrowac uzyskane | integrowac uzyskane
informacje, dokonywa¢ ich | informacje, dokonywa¢ ich | informacje, dokonywac¢ ich
interpretacji, a takze wyciagac¢ | interpretacji, a takze wyciagac¢ | interpretacji, a takze wyciggac
wnioski oraz formutowaé i | wnioski oraz formutowaé¢ i | wnioski oraz formutowaé i
uzasadniac opinie. uzasadniac opinie. uzasadniac opinie.

EPU2 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu Student potrafi w stopniu
dostatecznym przygotowac i | dobrym przygotowac i bardzo dobrym przygotowac i
przedstawic prezentacje | przedstawi¢ prezentacje przedstawic prezentacje
posSwiecong wynikom | poswiecong wynikom realizacji | po$wiecong wynikom realizacji
realizacji zadania | zadania inzynierskiego zadania inzynierskiego
inzynierskiego

EPK1 Student ma  elementarng | Student ma  zadowalajacg | Student ma bardzo dobra
Swiadomos¢ ponoszenia | Swiadomos$¢ ponoszenia | Swiadomos¢ ponoszenia
odpowiedzialno$ci za | odpowiedzialnosci za | odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma
Swiadomosé waznosci i | Swiadomos¢ waznosci i | Swiadomos¢ waznosci i

rozumie i skutki dziatalnos$ci
inzynierskiej.

rozumie i skutki dziatalnos$ci
inzynierskiej

rozumie i skutki dziatalnosci
inzynierskiej

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Wyklad: Egzamin
Laboratorium: zaliczenie z ocena

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

7. Legierski, T., Programowanie sterownikéw PLC, Wydawnictwo Pracowni Komputerowej Jacka Skalmierskiego,
Gliwice, 1998
8. Kotopienczyk M., Adamski M., Modelowanie uktadéw sterowania dyskretnego z wykorzystaniem sieci SFC.

Wydawnictwo Politechniki Zielonogérskiej, 2000

Literatura zalecana / fakultatywna:

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

Wydawnictwo Nakom, Poznan, 2003.

2. Janusz Kwasniewski: Programowalne sterowniki przemystowe w systemach sterowania, Fundacja Dobrej Ksigzki,
Krakéw, 1999.
3. Zbigniew Seta: Wprowadzenie do zagadnien sterowania: wykorzystanie programowalnych sterownikéw logicznych P

Mikom, Warszawa, 2002.

L - ObciaZzenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnoéci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 38
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 12
Przygotowanie do laboratoriow 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 5 10
Przygotowanie do realizacji projektéw 10 10
Przygotowanie do egzaminu 5 10
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Suma godzin:

100

100

Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ):

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Wojciech Zajac
Data sporzadzenia / aktualizacji 18 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) WZajac@ajp.edu.pl
Podpis
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Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu) C111

Wydziat Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogélne

1. Nazwa przedmiotu Symulacja komputerowa uklad 6w robotyki
2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu obieralny

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studidéw 111

6. Imie i.nazwisko koordynatora o Dr inz Wojciech Zajac

przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 6 W: 15; Lab.: 30; Proj. 30 W: 10; Lab.: 18; Proj. 18
Liczba godzin ogdétem 75 46

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztatcenia

Wiedza

Cc_wi

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 eksperymentow tak w
procesie przygotowania z udziatem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym srodowisku

c_w2

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

Umiejetnosci

C_U1

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

C_U2

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

Kompetencje spoteczne

CK1

Uswiadomienie waznosci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na §rodowisko i zwiazanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje

49




E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)

EPW1 | Po zaliczeniu przedmiotu student ma szczegétowa wiedze obejmujaca pojecia zwigzane | K W08
z symulacja komputerowa uktadéw robotyki

EPW2 | Po zaliczeniu przedmiotu student ma podstawowa wiedze, niezbedng do rozumienia K W17
spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalno$ci inzynierskiej

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz K_U01, K_U06,
danych i innych Zrédet; potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich K_U07
interpretacji, a takze wyciagaé wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie

EPU2 Po zaliczeniu przedmiotu student potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacje K_U14, K U23
pos$wiecona wynikom realizacji zadania inzynierskiego

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1 Po zaliczeniu przedmiotu student ma Swiadomos$¢ ponoszenia odpowiedzialnosci za K_K02
podejmowane decyzje oraz ma Swiadomos$¢ wazno$ci i rozumie i skutki dziatalnosci
inzynierskiej

F - Tres$ci programowe oraz liczba godzin na poszczegoélnych formach zajeé

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci wykladow
stacjonarnych | niestacjonarnych
Wprowadzenie. Przeglad oprogramowania wspomagajacego
w1 komputerowa symulacje uktadéw automatyki: PSpice, OrCAD, 2 1
3MotionManagerEDU.
W2 Charakterystyka ogélna darmowego sSrodowiska 2 1
3MotionManagerEDU.
W3 Symulacja podstawowych komponentéw uktadu sterowania. 2 1
W4 | Symulacja zaawansowanych elementéw uktadu sterowania. 2 1
W5 Symulacja prostych czynnosci ramienia robota. 2 2
W6 Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 1 2 2
W7 Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 2 2 1
W8 | Zaliczenie przedmiotu. 1 1
Razem liczba godzin wykladéw 15 10
Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
Wprowadzenie. Przeglad oprogramowania wspomagajacego
L1 komputerowg symulacje uktadéw automatyki: PSpice, OrCAD, 4 2
3MotionManagerEDU.
L2 Charakterystyka ogélna darmowego Srodowiska 4 2
3MotionManagerEDU.
L3 Symulacja podstawowych komponentéw uktadu sterowania. 4 2
L4 Symulacja zaawansowanych elementéw uktadu sterowania. 4 3
L5 Symulacja prostych czynnosci ramienia robota. 4 3
L6 Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 1 4 2
L7 Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota cz. 2 4 2
L8 Zaliczenie przedmiotu. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18
Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
P1 Symulacja podstawowych komponentéw uktadu sterowania. 8 4
P2 Symulacja zaawansowanych elementéw uktadu sterowania. 8 5
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P3 Symulacja prostych czynnos$ci ramienia robota. 38 5
P4 Symulacja zaawansowanych operacji ramienia robota 6 4
Razem liczba godzin projektow 30 18

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych 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 doskonalgce umiejetno$¢ pozyskiwania | Komputer i projektor
informacji ze zrédet internetowych, multimedialny, tablica
Cwiczenia doskonalace umiejetnoéé¢ selekcjonowania, | sucho$cieralna
grupowania i przedstawiania zgromadzonych informacji | Sala komputerowa z dostepem do
Internetu
Projekty Doskonalenie metod i technik analizy zadania | Komputer i projektor
inzynierskiego multimedialny, tablica

suchoscieralna
Sala komputerowa z dostepem do
Internetu

H - 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, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy

(wybér z listy)

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

Wyktad

F1 - sprawdzian pisemny

P3 - ocena podsumowujgca

powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w

semestrze,

Laboratoria

F3 - sprawozdanie

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

Projekt

F3 - sprawozdanie z realizacji projektu

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

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic¢ ,x”

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F1 P3 F3 P3 F3 P3
EPW1 X X
EPW?2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X
EPK1 X X
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I - Kryteria oceniania

Wymagania okres$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5

EPW1 Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu | Student opanowat w stopniu
dostatecznym wiedze | dobrym wiedze obejmujaca | bardzo dobrym szczegétowa
obejmujaca pojecia zwiazane | pojecia zwigzane | wiedze obejmujaca pojecia
modelowaniem systeméw | modelowaniem systemow | zwigzane modelowaniem
sterowania w robotyce. sterowania w robotyce. systeméw  sterowania = w

robotyce.

EPW?2 Student opanowat w stopniu | Student opanowal w stopniu | Student opanowat w stopniu
dostatecznym wiedze, | dobrym wiedze, niezbedng do | bardzo dobrym wiedze,
niezbedng do rozumienia | rozumienia spotecznych, | niezbedna do  rozumienia
spotecznych, ekonomicznych, | ekonomicznych, prawnych i | spotecznych, ekonomicznych,
prawnych i innych | innych pozatechnicznych | prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci | pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalnosci | inzynierskie;j. uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej. inzynierskiej.

EPU1 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu
dostatecznym pozyskiwaé | dobrym pozyskiwac¢ informacje | bardzo dobrym pozyskiwac
informacje z literatury, baz | z literatury, baz danych i | informacje z literatury, baz
danych i innych zZrédet; potrafi | innych Zrédel; potrafi | danych i innych zrédet; potrafi
integrowacé uzyskane | integrowac uzyskane | integrowac uzyskane
informacje, dokonywa¢ ich | informacje, dokonywa¢ ich | informacje, dokonywa¢ ich
interpretacji, a takze wycigga¢ | interpretacji, a takze wyciagac¢ | interpretacji, a takze wyciaga¢
wnioski oraz formutowac¢ i | wnioski oraz formutowa¢ i | wnioski oraz formutowaé i
uzasadnia¢ opinie. uzasadnia¢ opinie. uzasadniac opinie.

EPU2 Student potrafi w stopniu | Student potrafi w stopniu Student potrafi w stopniu
dostatecznym przygotowaé i | dobrym przygotowac i bardzo dobrym przygotowac i
przedstawic prezentacje | przedstawi¢ prezentacje przedstawic prezentacje
poswiecona wynikom | po$wiecong wynikom realizacji | poswiecong wynikom realizacji
realizacji zadania | zadania inzynierskiego zadania inzynierskiego
inzynierskiego

EPK1 Student ma  elementarng | Student ma  zadowalajacg | Student ma bardzo dobrg
Swiadomos¢ ponoszenia | Swiadomo$¢ ponoszenia | Swiadomos¢ ponoszenia
odpowiedzialnosci za | odpowiedzialno$ci za | odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma | podejmowane decyzje oraz ma
Swiadomos¢ waznosci i | Swiadomo$¢ waznoSci i | Swiadomos¢ waznosci i
rozumie i skutki dziatalno$ci | rozumie i skutki dziatalnos$ci | rozumie i skutki dziatalnosci
inzynierskiej. inzynierskiej inzynierskiej

J - Forma zaliczenia przedmiotu

Egzamin

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

9. S.Wrycza, B. Marcinkowski, K. Wyrzykowski. Jezyk UML 2.0 w modelowaniu systemdw informatycznych. Wyd.
Helion 2006.
10. 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
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L - ObciaZenie praca studenta:

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin na realizacje

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 75 46
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 14
Przygotowanie do laboratoriow 10 15
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie do realizacji projektéw 10 15
Przygotowanie do egzaminu 10 15
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

t. - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Wojciech Zajac
Data sporzadzenia / aktualizacji 18 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) WZajac@ajp.edu.pl
Podpis
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Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) C.1.12

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

Wydzial Techniczny

Kierunek Automatyka i Robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Metody sztucznej inteligencji w robotyce
2. Punkty ECTS 5
3. Rodzaj przedmiotu Obieralny
4. Jezyk przedmiotu Jezyk polski
5. Rok studiéw 111
6. Imie i nazwisko koordynatora A R
. L Kazimierz Krzywicki
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 6 W: 15; Lab.: 30 Proj. 30 W: 10; Lab.: 18 Proj. 18

Liczba 75 46

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

Podstawy robotyki

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

cwi

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

cw2

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

Umiejetnosci

Cu1

Wyrobienie umiejetnosci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania
informacji z literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji.

Cu2

Wyrobienie umiejetnosci projektowania, odpowiedniego doboru i implementacji inteligentnych
uktadéw robotyki.

Kompetencje spoteczne

CK1

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

CK2

Uswiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na srodowisko i zwiazanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)

EPW1 | Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy
rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z metodami sztucznej K W12
inteligencji.

EPW2 | Zna pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z metodami K W13
sztucznej inteligencji. -
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Umiejetnosci (EPU...)

EPU1

Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet; potrafi

oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie.

integrowaé uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciagaé wnioski K_U01

EPU2

Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowa¢ prosty system wykorzystujacy
metody sztucznej inteligencji z uwzglednieniem narzuconych kryteriéw uzytkowych.

K_U13,K_U16,
K. U17

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

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

K_ K01

EPK2

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

K_KO03

F - TreSci programowe oraz liczba godzin na poszczegdlnych formach zaje¢

Liczba godzin na studiach

Lp. Tres$ci wyktadéow
stacjonarnych | niestacjonarnych

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

w2 Dziedzina sztucznej inteligencji. Podstawy metod i technik sztucznej 2 2
inteligencji.

w3 Sztuczna inteligencja w przemysle. 2 1

W4 | Przeglad i charakterystyka wybranych metod sztucznej inteligencji 2 1
cz. |

W5 Przeglad i charakterystyka wybranych metod sztucznej inteligencji 2 1
cz. 1l

W6 | Metody modelowania i implementacji. 2 1

w7 Bezpieczenstwo funkcjonowania inteligentnych obiektow i 2 1
urzadzen.

W8 | Podsumowanie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10

Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 1 1
zaliczenia.

L2 Zajecia wprowadzajace z obstugi wybranego narzedzia 4 3
wspomagania
modelowanie i implementacje metod sztucznej inteligencji w
robotyce.

L3 Projektowanie prostego, inteligentnego systemu sterujgcego: 4 2
modelowanie - cz. I.

L4 Projektowanie prostego, inteligentnego systemu sterujacego: 4 3
modelowanie - cz. II.

L5 Implementacja i weryfikacja algorytméw sztucznej inteligencji na 4 2
przyktadzie wybranego systemu - cz. I.

L6 Implementacja i weryfikacja algorytméw sztucznej inteligencji na 4 3
przyktadzie wybranego systemu - cz. II.

L7 Projekt systemu bezpiecznego. 4 2

L8 Kolokwium i termin odrébczy. 3 1

L9 Podsumowanie i zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18
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- Ly, Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci projektow
stacjonarnych | niestacjonarnych
P1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, bezpieczenistwa, 2 1
zaliczenia.
P2 Omoéwienie i przydziat tematéw projektow. 2 1
P3 Analiza wymagan i mozliwos$ci implementacyjnych. 2 1
P4 Analiza wymagan i mozliwos$ci implementacyjnych. 2 1
P5 Opracowanie i modelowanie algorytmoéw. 2 2
P6 Opracowanie i modelowanie algorytmoéw. 2 1
P7 Opracowanie i modelowanie algorytmow. 2 1
P8 Implementacja i weryfikacja. 2 2
P9 Implementacja i weryfikacja. 2 1
P10 | Implementacja i weryfikacja. 2 1
P11 | Implementacja i weryfikacja. 2 1
P12 | Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 2 1
P13 | Przygotowanie dokumentacji projektowej. 2 1
P14 | Prezentacja wynikéw. 2 1
P15 | Podsumowanie i om6éwienie projektéw. Zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin projektéw 30 18

G - Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegélnych form zajeé

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybdr z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
sucho$cieralna
Laboratoria M5 - ¢wiczenia doskonalagce umiejetno$¢ 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 dobér
informacji do realizacji zadania inzynierskiego,

multimedialny, tablica
suchoscieralna

sala komputerowa z dostepem do
Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zajeé

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupelniania 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)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos$¢ P1 - egzamin
Laboratoria F1 - sprawdzian P3 - ocena podsumowujaca
F2 - obserwacja/aktywnos$¢ powstata na podstawie ocen
F3 - praca pisemna (sprawozdanie) formujacych, uzyskanych w
semestrze
Projekt F2 - obserwacja/aktywno$¢ P4 - praca pisemna (projekt)

F3 - praca pisemna (projekt)

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)
Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F2 P1 F1 | F2 F3 P3 F2 F3 P4
EPW1 X X
EPW2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X X X
EPK1 X
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EPK2

x [ [ |

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5

EPW1 Zna wybrane terminy i ma | Zna wiekszo$¢ | Zna wszystkie wymagane terminy i
wystarczajgca wiedze | terminow i ma | ma wystarczajacg wiedze w zakresie
w zakresie metod, technik, | wystarczajaca wiedze | metod, technik, narzedzi i materiatow
narzedzi 1  materialéw | w zakresie metod, | stosowane  przy  rozwiazywaniu
stosowane przy | technik, narzedzi i | prostych zadan inzynierskich
rozwigzywaniu prostych | materiatéw stosowane | zwigzanych z metodami sztucznej
zadan inzynierskich | przy rozwiazywaniu | inteligencji stosowanymi w robotyce.
zwigzanych z metodami | prostych zadan
sztucznej inteligencji | inzynierskich
stosowanymi w robotyce. zwigzanych z metodami

sztucznej  inteligencji
stosowanymi w
robotyce.

EPW2 Ma podstawowq wiedze Ma poszerzong wiedze | Ma rozbudowang wiedze zzakresu
z zakresu technik i metod z Zakresu technik i metod programowania
programowania przydatng programowania przydatng w rozwigzywaniu
W rozwigzywaniu przydatna w | probleméw sprzetowych.
probleméw sprzetowych. rozwigzywaniu

probleméw
sprzetowych

EPU1 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym Potrafi w bardzo dobrym stopniu
stopniu wykorzystaé stopniu wykorzystaé wykorzystac techniki informacyjno-
techniki informacyjno- techniki informacyjno- komunikacyjne i modele
komunikacyjne i modele komunikacyjne matematyczne, a takze symulacje
matematyczne, a takze i modele matematyczne, | komputerowe do analizy,
symulacje komputerowe a takze symulacje projektowania i wdrazania metod
do analizy, projektowaniai | komputerowe sztucznej inteligencji w robotyce.
wdrazania metod sztucznej | do analizy,
inteligencji w robotyce. projektowania i

wdrazania metod
sztucznej inteligencji w
robotyce.

EPU2 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym Potrafi w bardzo dobrym stopniu
stopniu dobra¢ $rodowiska | stopniu wykorzysta¢ wykorzysta¢ poznane metody oraz
programistyczne przy poznane metody oraz dobra¢ Srodowiska programistyczne
rozwigzywaniu zadan dobra¢ srodowiska przy rozwigzywaniu zadan
inzynierskich i prostych programistyczne przy inzynierskich i prostych problemoéow
probleméw badawczych. rozwigzywaniu zadan badawczych.

inzynierskich i prostych
probleméw
badawczych.
EPK1 Rozumie w podstawowym Rozumie w znacznym Rozumie potrzebe uczenia sie przez

stopniu potrzebe uczenia
sie przez cate zycie, ktore
jest szczegdlnie wazne w
obszarze nauk
technicznych, ze
zmieniajacymi sie szybko
technologiami.

stopniu potrzebe
uczenia sie przez cate
zycie, ktore jest
szczegblnie wazne w
obszarze nauk
technicznych, ze
zmieniajgcymi sie
szybko technologiami.
Rozumie, Ze ma to

wplyw na jego

cate zycie, ktore jest szczegoélnie
wazne w obszarze nauk technicznych,
ze zmieniajgcymi sie szybko
technologiami, podnoszac w ten
spos6b kompetencje zawodowe,
osobiste i spoteczne.
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kompetencje.

EPK2

Ma w podstawowym
stopniu Swiadomos¢
waznosci i rozumie
pozatechniczne aspekty
i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej
wptywu na $srodowisko,
i zwigzanej z tym

Ma w stopniu wyzszym,
Swiadomos¢ waznosci
irozumie
pozatechniczne aspekty
i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej
wptywu na §rodowisko,
i zwigzanej z tym

odpowiedzialno$ci odpowiedzialno$ci
za podejmowane decyzje. za podejmowane
decyzje.

Ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie
pozatechniczne aspekty i skutki
dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej
wplywu na srodowisko, i zwigzanej z
tym odpowiedzialnosci

za podejmowane decyzje.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Egzamin

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
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

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje

Forma aktywnoéci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 75 38
Konsultacje 5 10
Czytanie literatury 5 22
Przygotowanie do laboratorium 10 15
Przygotowanie sprawozdan 10 20
Przygotowanie do sprawdzianu 10 10
Przygotowanie do kolokwium 10 10
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Kazimierz Krzywicki

Data sporzadzenia / aktualizacji 10 kwietnia 2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon) kkrzywicki@ajp.edu.pl

Podpis
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Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu) C.1.13

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

Wydzial Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Roboty mobilne

2. Punkty ECTS 4

3. Rodzaj przedmiotu Obieralny

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studidw 1\%

6. Imig 1_nazw1sk0 koordynatora - Dr inz. Grzegorz Andrzejewski
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zaje¢ i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 7 W: 30; Lab.: 30 W: 15; Lab.: 18

Liczba 60 28

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztalcenia

Wiedza
CW1 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw robotyki.
CW2 | Przekazanie wiedzy z zakresu technik i metod programowania robotéw.
Umiejetnosci
CU1 | Wyrobienie umiejetnosci postugiwania sie wtasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi,
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji,
projektowania i weryfikacji proceséw, urzadzen i systemoéw zakresie podstaw programowania robotéw.
CU2 | Wyrobienie umiejetnosci projektowania proceséw w zakresie programowania robotéw.

Kompetencje spoteczne

CK1 | Uswiadomienie waznoS$ci ksztatcenia sie w kontekscie skutkéw dziatalno$ci inzynierskie;j.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | Ma podstawowa wiedze z zakresu podstaw robotyki. K W04
EPW2 | Ma wiedze z zakresu technik i metod programowania robotéw. K. W09,
K_ W15, K W16
Umiejetnosci (EPU...)
EPU1 Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi, K_U08
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji proceséw, urzadzen i systemow zakresie
podstaw programowania robotdw.
EPU2 Potrafi zaprojektowaé proces, urzadzenie lub system z uwzglednieniem zadanych K_U13

kryteridw uzytkowych i ekonomicznych, uzywajac wiasciwych metod, technik i
narzedzi w zakresie programowania robotow.
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Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

z uwzglednieniem korzy$ci biznesowych oraz spotecznych.

Jest gotéw do my$lenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy m. in. tworzac rozwigzania | K_K02, K_K04

F - TreSci programowe oraz liczba godzin na poszczegdlnych formach zaje¢

Lp. | Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

W1 Wprowadzenie: tresci programowe, zasady pracy, 2 2
bezpieczenstwa, zaliczenia.

W2 | Podstawowe pojecia. Roboty kotowe. Dynamika. 6 4

W3 Platforma sprzetowa i programowa robotéw. 4 2

W4 | Programowanie prostych akgji. 4 2

W5 | Okre$lanie potozenia w przestrzeni, czujniki MEMS. 4 1

W6 | Zasady sterowania robotami mobilnymi. 4 1

W7 | Interfejsy komunikacji. 4 1

W8 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 30 15

Lp. | Trescilaboratoriéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie: tre$ci programowe, zasady pracy, 1 1
bezpieczenstwa, 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 Wspélpraca robota z wybranymi sensorami cz. L. (np. IR) 2 1

L6 Wspélpraca robota z wybranymi sensorami cz. II. (np. ACC) 2 1

L7 Wspotpraca robota z wybranymi sensorami cz. I1I. (np. GYRO) 2 1

L8 Termin odrébcezy 1. 2 1

L9 Interfejsy komunikacyjne. 2 1

L10 | Stabilno$¢ pracy robota. 2 1

L11 | Programowania dziatan zespotu robotéw cz. I. 2 1

L12 | Programowania dziatan zespotu robotéw cz. II. 2 1

L13 | Programowania dziatan zespotu robotéw cz. I1L 3 2

L14 | Termin odrébczy Il. 2 1

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

G - Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegélnych form zajec

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybdr z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad

potaczony z dyskusja

M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy

komputer i projektor
multimedialny, tablica
sucho$cieralna

Laboratoria

maszyn i urzadzen,

M5 - ¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania

sprzet laboratoryjny (roboty
mobilne) komputery klasy PC wraz
Z oprogramowaniem

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Forma zaje¢ Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe | Ocena podsumowuj3aca (P) -
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i podsumowuje osiggniete Efekty
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy uczenia sie (wybor z listy)
(wybor z listy)

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

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

umiejetnosci),

semestrze

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawié ,x”)

Efekty Wyktad Laboratoria
przedmiotowe F4 P2 F2 | F3 F5 P3
EPW1 X X
EPW2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X
EPK1

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy dostateczny / dobry /
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus bardzo dobry
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5 5

EPW1 Potrafi oméwi¢ niektére Potrafi omdéwié wiekszos$¢ Potrafi zdefiniowac i omowic
wymagane zagadnienia z wymaganych zagadnien z wszystkie wymagane
zakresu podstaw robotyki. zakresu podstaw robotyki. zagadnienia z zakresu

podstaw robotyki.

EPW2 Potrafi zdefiniowa¢ i oméwi¢ | Potrafi zdefiniowa¢ i oméwi¢ | Potrafi zdefiniowac i oméwi¢
niektére wymagane wiekszo$¢ wymaganych wszystkie wymagane
zagadnienia z zakresu technik | zagadnien z zakresu techniki | zagadnienia z zakresu technik
i metod programowania metod programowania i metod programowania
robotéw. robotéw. robotéw.

EPU1 Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie
niektérymi poznanymi | wiekszo$ciag poznanych | wszystkimi poznanymi
aspektami funkcjonalnos$ci | aspektéow funkcjonalnosci | aspektami funkcjonalnosci
Srodowisk Srodowisk Srodowisk
programistycznych, programistycznych, programistycznych,
symulatoréw oraz narzedzi | symulatoré6w oraz narzedzi | symulator6w oraz narzedzi
komputerowo wspomaganego | komputerowo wspomaganego | komputerowo wspomaganego
projektowania do symulacji, | projektowania do symulacji, | projektowania do symulacji,
projektowania i weryfikacji | projektowania i weryfikacji | projektowania i weryfikacji
procesow, urzadzen i | procesow, urzadzen i | proceséw, urzadzen i
systeméw zakresie podstaw | systemow zakresie podstaw | systemow zakresie podstaw
system6w pomiarowych i | systeméw pomiarowych i | systeméw pomiarowych i
sterujacych. sterujacych. sterujacych.

EPU2 Potrafi zaprojektowacé Potrafi zaprojektowac Potrafi zaprojektowac
wybrane aspekty zadanego wiekszo$¢ aspektow zadanego | szystkie aspekty zadanego
procesu w zakresie procesu w zakresie procesu w zakresie
programowania robotéw. programowania robotéw. programowania robotéw.

EPK1 Jest gotéw do mySlenia i | Jest gotow do mySlenia i | Jest gotow do mySlenia i
dziatania w sposéb | dziatania w sposéb | dziatania w sposéb
przedsiebiorczy m. in. | przedsiebiorczy m. in. | przedsiebiorczy m. in.
tworzac rozwigzania | tworzac rozwigzania | tworzac rozwigzania
projektowe z uwzglednieniem | projektowe z uwzglednieniem | projektowe z uwzglednieniem
korzysci biznesowych oraz | korzysci biznesowych oraz | korzysci biznesowych oraz
spotecznych na poziomie | spotecznych na poziomie | spotecznych na poziomie
dostatecznym. dobrym. bardzo dobrym.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z oceng
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K - Literatura przedmiotu

Literatura obowigzkowa:
6. Kaczmarek Wojciech, Panasiuk Jarostaw: Robotyka. Programowanie robotéw przemystowych., PWN, 2017.

Literatura zalecana / fakultatywna:
2. Karda$ Mirostaw: Mikrokontrolery AVR Jezyk C. Podstawy programowania., ATNEL, 2013.

L - Obcigzenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 33
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 17
Opracowanie referatu/wystapienia 15 20
Przygotowanie sprawozdan 15 25

Suma godzin: 100 100
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 4 4
L - Informacje dodatkowe
Imie i nazwisko sporzadzajgcego dr inz. Grzegorz Andrzejewski
Data sporzadzenia / aktualizacji 19 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) gandrzejewski@ajp.edu.pl
Podpis
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Pozycja w planie studiéow (lub kod przedmiotu) C1.14

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

Wydziat

Techniczny

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu

Projektowanie robotow

2. Punkty ECTS 3

3. Rodzaj przedmiotu Obieralny
4. Jezyk przedmiotu Jezyk polski
5. Rok studiow 1\%

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Kazimierz Krzywicki

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 7 W: 15; Proj. 30 W:10; Proj. 18

Liczba 45 28

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

| Komputerowe wspomaganie projektowania, Symulacja komputerowa uktadéw robotyki

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

CW1 | Przekazanie wiedzy zwigzanej z podstawowymi metodami, technikami, narzedziami i materiatami
stosowanymi przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z projektowaniem

robotow.

CW2 | Przekazanie wiedzy w zakresie standardéw i norm technicznych dotyczacych robotow.

Umiejetnosci

CU1 | Wyrobienie umiejetnosci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowania
informacji z literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji.

CU2 | Wyrobienie umiejetnosci projektowania, odpowiedniego doboru i postugiwania sie réznymi
narzedziami zwigzanymi z projektowaniem robotéw.

Kompetencje spoteczne

CK1 | Przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych
i spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwiazanej z praktycznym
postugiwaniem sie rédznego rodzaju narzedziami inzynierskimi.

CK2 | Uswiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej

wplywu na $Srodowisko i zwigzanej z tym

odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Obieralny
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy K W12
rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z projektowaniem robotéw. -
EPW2 | Zna pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z projektowaniem K W13,
robotow. K W15, K W16

Umiejetnosci (EPU...)
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EPU1 Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet; potrafi
. h . ; PR . . ... .. | KU01,K UO3,
integrowaé uzyskane informacje, dokonywaé ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski
‘s o K_UO05, K_u25
oraz formutowa¢ i uzasadnia¢ opinie.
EPU2 Potrafi dobra¢ odpowiednie elementy i zaprojektowaé prostego robota z K_U09, K_U10,
uwzglednieniem narzuconych kryteriéw uzytkowych. K_U13,K _Ule,
K. U17,K U26
Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie - dalsze ksztatcenie na studiach
podyplomowych, kursach specjalistycznych, szczeg6lnie wazne w obszarze nauk K K01
technicznych, ze zmieniajacymi sie szybko technologiami, podnoszac w ten sposéb -
kompetencje zawodowe, osobiste i spoteczne.
EPK2 Ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej wptywu na sSrodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnos$ci za K_K03
podejmowane decyzje.

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zajeé

Liczba godzin na studiach

Lp. Tres$ci wykladéow
stacjonarnych | niestacjonarnych

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

w2 Podstawowe definicje. Klasyfikacja robotéw. 2

w3 Roboty przemystowe (przegubowe, kartezjanskie, cylindryczne, 2
SCARA, sferyczne, delta).

W4 | Pozostate roboty (m.in. humanoidalne, medyczne, kroczace). 2 1

W5 | Metody projektowania i modelowania robotéw. 2 1

wWeé Roboty transportowe. Pojazdy autonomiczne. 2 1

w7 Podsumowanie. Zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10

Lp. Tresci projektéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

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

P2 Omoéwienie i przydziat tematéw projektow. 2 1

P3 Analiza wymagan i mozliwosci projektowych. 4 2

P4 Opracowanie i modelowanie robota. 6 4

P5 Implementacja. 8 6

P6 Przygotowanie dokumentacji projektowej. 6 4

P7 Prezentacja wynikow. 2 1

P8 Podsumowanie i oméwienie projektdw. Zaliczenie. 1 1
Razem liczba godzin projektow 30 18

G - Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegélnych form zajec

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybdr z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
sucho$cieralna
Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania | komputer i projektor

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

multimedialny, tablica

suchos$cieralna

sala komputerowa z dostepem do

Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych formach zaje¢

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektow pracy

Ocena podsumowujaca (P) -

podsumowuje os
uczenia sie (wyb

iggniete Efekty
or z listy)
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(wybér z listy)

Wyklad

F2 - obserwacja/aktywnos¢

P2 - kolokwium

Projekt

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

P4 - praca pisemna (projekt)

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia
Efekty Wyktad Projekt

przedmiotowe F2 P2 | F2 F3 P4
EPW1 X X
EPW2 X X
EPU1 X X
EPU2 X X X
EPK1 X
EPK2 X

I - Kryteria oceniania

przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic ,x”)

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5

EPW1 Zna wybrane terminy i ma | Zna wiekszo$¢ | Zna wszystkie wymagane terminy i
wystarczajaca wiedze | terminéw i ma | ma wystarczajagcg wiedze w zakresie
w zakresie metod, technik, | wystarczajaca wiedze | metod, technik, narzedzi i materiatow
narzedzi 1  materialéw | w zakresie metod, | stosowane przy  rozwigzywaniu
stosowane przy | technik, narzedzi i | prostych zadan inzynierskich
rozwigzywaniu prostych | materialéw stosowane | zwigzanych vA projektowaniem
zadan inzynierskich | przy rozwigzywaniu | robotéw.
zwigzanych z | prostych zadan
projektowaniem robotow. inzynierskich

zwigzanych Z
projektowaniem
robotéw.

EPW2 Ma podstawowa wiedze Ma poszerzong wiedze | Ma rozbudowang wiedze zzakresu
z zakresu standardow i z zakresu standardéw i | standardéw i norm technicznych
norm technicznych norm technicznych | przydatna w rozwigzywaniu
przydatng w rozwigzywaniu | przydatng w | probleméw zwigzanych vA
probleméw zwigzanych z rozwigzywaniu projektowaniem robotow.
projektowaniem robotéw. probleméw zwigzanych

Z projektowaniem
robotow.

EPU1 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym Potrafi w bardzo dobrym stopniu
stopniu wykorzystaé stopniu wykorzystaé wykorzystac techniki informacyjno-
techniki informacyjno- techniki informacyjno- komunikacyjne i modele
komunikacyjne i modele komunikacyjne matematyczne, a takze symulacje
matematyczne, a takze i modele matematyczne, | komputerowe do analizy,
symulacje komputerowe a takze symulacje projektowania robotéw i ich
do analizy, projektowania komputerowe elementéw.
robotow i ich elementow. do analizy,

projektowania robotow
iich elementéw.
EPU2 Potrafi w podstawowym Potrafi w dobrym Potrafi w bardzo dobrym stopniu

stopniu dobra¢ $rodowiska
programistyczne przy
rozwigzywaniu zadan
inzynierskich i prostych
probleméw badawczych.

stopniu wykorzystaé
poznane metody oraz
dobra¢ srodowiska
programistyczne przy
rozwigzywaniu zadan
inzynierskich i prostych
probleméw

wykorzysta¢ poznane metody oraz
dobraé $rodowiska programistyczne
przy rozwigzywaniu zadan
inzynierskich i prostych problemoéow
badawczych.
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badawczych.

EPK1 Rozumie w podstawowym Rozumie w znacznym Rozumie potrzebe uczenia sie przez
stopniu potrzebe uczenia stopniu potrzebe cate zycie, ktore jest szczegoélnie
sie przez cate zycie, ktére uczenia sie przez cate wazne w obszarze nauk technicznych,
jest szczegdlnie wazne w zycie, ktore jest ze zmieniajacymi sie szybko
obszarze nauk szczegblnie wazne w technologiami, podnoszac w ten
technicznych, ze obszarze nauk spos6b kompetencje zawodowe,
zmieniajacymi sie szybko technicznych, ze osobiste i spoteczne.
technologiami. zZmieniajacymi sie
szybko technologiami.
Rozumie, Ze ma to
wptyw na jego
kompetencje.
EPK2 Ma w podstawowym Ma w stopniu wyzszym, | Ma $§wiadomo$¢ waznoSci i rozumie

stopniu $wiadomos¢
waznoS$ci i rozumie
pozatechniczne aspekty
i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej
wplywu na srodowisko,
i zwigzanej z tym

$wiadomos$¢ waznosci
irozumie
pozatechniczne aspekty
i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej
wplywu na srodowisko,
i zwigzanej z tym

odpowiedzialno$ci odpowiedzialno$ci
za podejmowane decyzje. za podejmowane
decyzje.

pozatechniczne aspekty i skutki
dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej
wptywu na §rodowisko, i zwigzanej z
tym odpowiedzialnosci

za podejmowane decyzje.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z ocena

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowigzkowa:

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

L - ObciaZenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 45 28
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 17
Przygotowanie projektu 10 15
Przygotowanie do kolokwium 5 10

Suma godzin: 75 75
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 3 3

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego

Kazimierz Krzywicki

Data sporzadzenia / aktualizacji

15 kwietnia 2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

kkrzywicki@ajp.edu.pl

Podpis
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