Zatacznik nr 4

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka

- studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowigcego zalacznik do Uchwaty Nr 18/000/2021 Senatu AJP
z dnia 27 kwietnia 2021 r.

Wydzial Techniczny

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

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) |B.1

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje og6lne

1. Nazwa przedmiotu Materiatoznawstwo

2. Punkty ECTS 4/4

3. Rodzaj przedmiotu kierunkowy

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow I/1

6. Imig i.nazwisko koordynatora . dr hab. inZz. Anna Konstanciak, prof. AJP
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 1 W: (30); Cw.: (0); Lab.: (30) Proj. (0) W: (15); Cw.: (0); Lab.: (18) Proj. (0)
Liczba godzin ogétem 60 33

C - Wymagania wstepne

Znajomo$¢ podstaw fizyki i chemii. Podstawowa wiedza z zakresu nauk technicznych.

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

cw1 | Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu materialoznawstwa, obejmujacej
klasyfikacje, budowe wlasciwo$ci i zastosowanie materialdw uzywanych w konstrukcjach
inzynierskich.

cw2 | Przekazanie wiedzy ogdlnej dotyczacej standardéw i norm technicznych odnoszacych si¢ do
zagadnien zwiagzanych z doborem i kontrola tworzyw dla automatyki i robotyKi.

Umiejetnosci

cu1 | Nabycie przez studentow umieje¢tnosci doboru materialéw na Konstrukcje i rozwiazywaniu
praktycznych zadan inzynierskich dla automatyki i robotyki.

cu2 | Wyrobienie umiejetnosci w zakresie pozyskiwania informacji z literatury, baz danych i innych
zrédel oraz ich interpretowania.

cu3 | Opanowanie przez studentéw umiejetnosci przygotowania dokumentacji dotyczacej realizacji
zadania inzynierskiego oraz krétkiej merytorycznej prezentaciji.

Kompetencje spoteczne

cK1 | Nadanie wysokiej rangi potrzebie uczenia si¢ przez cate Zycie i podnoszenia kompetencji
zawodowych oraz znaczeniu umiejetnos$ci pracy samodzielnej i zespolowej.

ck2 | USwiadomienie znaczenia oddzialywania skutkow dzialalno$ci  inzynierskiej i
odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje.

E - Efekty ksztalcenia przedmiotowe i kierunkowe
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Przedmiotowy efekt ksztalcenia (EP) w zakresie wiedzy (W), Kierunkowy
umiejetnosci (U) i kompetencji spotecznych (K) efekt
ksztalcenia
Wiedza (EPW1)

EPW1 | Po ukonczeniu przedmiotu student ma elementarng wiedze w zakresie materiatéw | K W02,
spetniajacych wymagania konstrukcyjne i eksploatacyjne maszyn i urzadzen K WO5
stosowanych w automatyce i robotyce. -

EPW2 | Student ma elementarng wiedze w zakresie spetnienia norm i standardéw przez | K W08,
materiaty konstrukcyjne dla automatyki i robotyki. K W12

Umiejetnosci (EPU1-EPU3)

EPU1 Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrodet; potrafi K U01
integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski
oraz formulowacé i uzasadniaé opinie.

EPU2 Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy. K U03

EPU3 Ma umiejetno$¢ korzystania i doSwiadczanie w korzystaniu z norm i standardow K_UO08,
zwigzanych z automatyka i robotyka. K U12

Kompetencje spoteczne (EPK1)

EPK1 Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie. K K01

EPK2 Student ma Swiadomo$¢ wazno$ci i rozumie i skutki dziatalnosci K K02
inzynierskiej zwigzanej z tym odpowiedzialnosSci za podejmowane decyzje.

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdlnych formach zajeé

L. , Liczba godzin na studiach
Lp. | Tresci wykladow g
stacjonarnych | niestacjonarnych

w1 Wprowadzenie do przedmiotu. Historia materiatoznawstwa. 2 1
w2 Klasyfikacja i podziat materiatéw stosowanych w technice. Materiaty

techniczne naturalne i inzynierskie - struktura, wtasciwosci i 2 1

zastosowanie. Budowa materii i wigzan.
w3 Budowa wewnetrzna materiatéw; wigzania miedzyatomowe i

miedzyczasteczkowe w materiatach. Znaczenie mikrostruktury 4 1

materiatéw.
W4 Krystalizacja materiatow; wady i zalety materiatéw krystalicznych. 2 1
W5 Metody badania wtasciwo$ci materiatow. 4 1
w6 Cechy metali i materialéw niemetalicznych. 2 1
W7 | Zelazoijego stopy. 2 1
w8 Metale niezelazne i jego stopy. 2 1
W9 Materiaty ceramiczne. 2 1
W10 | Tworzywa sztuczne. 2 1
W11 | Kompozyty i polimery. 2 1
W12 | Zuzycie korozyjne i tribologiczne materiatéw; kierunki wydtuzenia okresu 1 0.5

eksploatacji urzadzen ’
W13 | Recykling materialéw pochodzgcych ze zuzytych urzadzen stosowanych w 1 0.5

przemys$le maszynowym. ’
W14 | Zajecia podsumowujgce - praca zaliczeniowa. 2 2

Razem liczba godzin wykladéw 30 15
Lp. | Trescilaboratoriow Liczba godzin na studiach
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stacjonarnych

niestacjonarnych

L1 Wprowadzenie do ¢wiczen laboratoryjnych. Szkolenie bhp. Zapoznanie ze 2 2
sprzetem i technikami pomiarowymi.

L2 Badanie wtasciwos$ci mechanicznych materiatéw, w tym: wytrzymatosci na 6 3
rozcigganie, granicy plastyczno$ci i udarnosci.

L3 Ksztattowanie mikrostruktury w wyniku obroébki cieplnej: wyzarzania
normalizujgcego, zupetnego, rekrystalizujacego, hartowania, odpuszczania, 6 3
ulepszania cieplnego i utwardzania dyspersyjnego.

L4 Przygotowanie zgtadéw do badan metalograficznych stopéw metali. 4 2
Badania metalograficzne makro- i mikroskopowe stopdw zelaza.

L5 Badania metalograficzne makro- i mikroskopowe stali weglowych i 4 3
stopowych. Znakowanie stopow zelaza.

L6 Analiza mikrostruktur stopéw metali niezelaznych. Znakowanie stopéw 6 3
metali niezelaznych.

L7 Sprawdzian zaliczeniowy. Podsumowanie zajec. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18

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

wytrzymatosciowa

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne

Wyktad Wyktad informacyjny. Komputer i projektor multimedialny,
Wyktad problemowy potaczony z dyskusja. tablica suchoScieralna

Laboratoria Konsultacje, praca w grupach, ¢wiczenia Komputer i projektor multimedialny,

laboratoryjne. tablica sucho$cieralna. Stanowiska
laboratoryjne z mikroskopem optycznym.
Twardosciomierz, maszyna

H - Metody oceniania osiaggniecia efektow ksztalcenia na poszczegdlnych formach zajec

Forma zaiqé Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe Ocena podsumowujaca (P) - podsumowuje

F3 - praca pisemna (sprawozdania)

uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i osiggniete efekty ksztatcenia (wybor z listy)
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektow pracy (wybor z
listy)
Wyktad F2 - obserwacja/aktywno$¢ P2 - pisemna praca zaliczeniowa
Laboratoria F2 - obserwacja/aktywnos¢ (przygotowanie do P3 - ocena podsumowujaca na

zajet, ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zaje¢) | podstawie ocen formujacych,
uzyskanych w semestrze

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

Wyktad Laboratoria

Efekty przedmiotowe 2 2 2 2 oa
EPW1 X X X X X
EPW2 X X X X
EPU1 X X X X X
EPU2 X X X X
EPU3 X X X
EPK1 X X X
EPK2 X X X

I - Kryteria oceniania
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Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy Dostateczny /dostateczny plus Dobry/dobry plus Bardzo dobry
efekt ksztalcenia 3/3,5 4/4,5 5
(EP)
EPW1 Opanowal wiedze w zakresie | Opanowat wiedze w zakresie | Ma rozbudowang wiedze w
materiatoznawstwa przekazang | materiatoznawstwa przekazangw | zakresie materiatoznawstwa dla
w trakcie zajeé oraz pochodzaca z | trakcie zaje¢ oraz pochodzaca z | potrzeb automatyki i robotyki, co
literatury podstawowej literatury podstawowej, co | pozwala mu na rozpoznawanie i
pozwala mu na rozpoznanie | rozwigzywanie probleméw
probleméw i ich rozwigzan
EPW2 Opanowal podstawowag wiedze | Opanowal wiedze dotyczaca | Ma rozbudowang i pogtebiona
dotyczacag standardéow i norm | standardéw i norm technicznych | wiedze w zakresie standardéw i
technicznych odnoszacych sie do | odnoszacych sie do materiatéw | norm technicznych odnoszacych
automatyki i robotyki przekazang | dla automatyki i robotyki, | sie do materiatléw dla automatyki
w trakcie zaje¢ oraz pochodzaca z | przekazang w trakcie zaje¢ oraz | i robotyki, co pozwala mu na
literatury podstawowej pochodzaca vA literatury | rozpoznawanie i rozwigzywanie
podstawowej, co pozwala mu na | probleméw
rozpoznawanie i rozwigzywanie
problemoéw
EPU1 Korzysta z wtasciwych metod i | Poprawnie korzysta z metod i | Realizuje bezbtednie powierzone
urzadzen - kart katalogowych i | narzedzi - kart katalogowychinot | zadania w zakresie doboru
not aplikacyjnych z zakresu | aplikacyjnych vA zakresu | materiatéw dla potrzeb
materiatoznawstwa, popetniajac | materiatoznawstwa, popelniajac | automatyki i robotyki w oparciu o
nieznaczne btedy minimalne btedy, ktore nie | karty katalogowe i  noty
wplywaja na rezultat jego pracy aplikacyjne
EPU2 Nie poszukuje samodzielnie | Samodzielnie poszukuje | Samodzielnie poszukuje
dodatkowych informacji dodatkowe informacje, ale | informacji wykraczajacych poza
wykorzystuje je w swojej pracy w | zakres problemowy zaje¢ i
niewielkim stopniu wykorzystuje je w swojej pracy
EPU3 Przy opracowywaniu | Stosuje wszystkie podstawowe | Realizuje powierzone zadania
dokumentacji realizacji zadania | terminy dotyczace opracowania | bezbtednie, korzystajac z
inzynierskiego 1 opracowania | dokumentacji odnoszacej sie do | niestandardowych metod i
omawiajacego wyniki korzysta z | realizacji zadania inZynierskiego, | narzedzi przy opracowywaniu
wlasciwych metod i narzedzi, ale | a takze tekstu omawiajacego | dokumentacji z realizacji zadania
rezultat jego pracy posiada | uzyskane wyniki inzynierskiego oraz tekstu
nieznaczne btedy podsumowujacego uzyskane
wyniki
EPK1 W sposéb ciagly podnosi swoje | Realizujac (réwniez w grupie) | Realizujac (réwniez w grupie)
kwalifikacje i realizuje (réwniez | powierzone zadania wykazuje sie | powierzone zadania w peini
w grupie) powierzone zdania samodzielno$cia w poszukiwaniu | samodzielnie poszukuje
rozwigzan rozwigzan, w tym  takze
nieszablonowych
EPK2 Ma Swiadomos¢ istnienia | Ma Swiadomos¢ istnienia | Odnosi sie do pozatechnicznych
pozatechnicznych aspektéw | pozatechnicznych aspektéw pracy | aspektéw  pracy integrujac
pracy, ale nie potrafi sie do nich | i odnosi sie do nich kompleksowo wszystkie
odnies¢ uwarunkowania 1 prezentuje

nieszablonowy sposéb myslenia

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Wyklad - pisemna praca zaliczeniowa. Opracowanie wybranych zagadnien. Ocena punktowa za kazde zagadnienie

z przeliczeniem na skale 100 - punktow3 i ocena konicowa zgodnie z Zarzadzeniem Dziekana.

Laboratorium - zaliczenie z oceng: $rednia z ocen z poszczegdblnych laboratoriéw (sprawozdanie), z przeliczeniem

na skale 100 - punktéw i oceng koficowa zgodnie z Zarzadzeniem Dziekana.

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
1. Dobrzanski L. A., Materialy inzynierskie i projektowanie materiatowe. Wyd. PWN 2012.
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o Utk W

Prowans S., Materiatoznawstwo, PWN, Warszawa 1988.
Przybytowicz K., Metaloznawstwo, Wyd. AGH, Krakow 1982.
Rudnik T., Metaloznawstwo, Wyd. Nauk. PWN, Warszawa 1998.

Ashby M.F,, Jones D.R.A.: Materiaty Inzynierskie [ i II, WNT, Warszawa 1996.
Blicharski M., Wstep do inzynierii materiatowej, WNT, Warszawa 2001.

7. Kubinski W., Materiatoznawstwo (T. 11 II). Wyd. AGH, Krakéw 2012.

Literatura zalecana / fakultatywna:

2011.

3. Woznica H., Podstawy materiatoznawstwa, Wyd. Polit. glaskiej, Gliwice, 2002.

1. Lewandowska M., Kurzydtowski K., Nanomateriaty inzynierskie. Konstrukcyjne i funkcjonalne, Wyd. PWN,

2. Konopko K., Biomimetyczne metody wytwarzania materiatéw, Wyd. Polit. Warszawskiej, Warszawa 2013.

L - Obciazenie praca studenta:

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin na realizacje

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 33
Konsultacje 2 2
Czytanie literatury 10 16
Przygotowanie do laboratoriow 5 9
Opracowanie sprawozdan 5 9
Przygotowanie projektéw 10 17
Przygotowanie do egzaminu 8 14
Suma godzin: 100 100
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin: 25 godz.): 4 4

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego

Dr hab. inz. Anna Konstanciak

Data sporzadzenia / aktualizacji 29.09.2021r.

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

Podpis




Zatacznik nr 4

do-Programu-studidéw na kierunku automatykairobotyka
Wydziat 1 Sty szego stopnia o profilu praktycznym
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Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny
Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) B.2

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogélne

1. Nazwa przedmiotu Podstawy elektrotechniki i elektroniki
2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu Obowigzkowy

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiéw I

6. Imie i.nazwisko koordynatora o dr inz. Elzbieta Kawecka

przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

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

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 1 W: 30; Cw.:15; Lab.: 30; W: 15; Cw.:10; Lab.: 18;

Liczba 75 43

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

Znajomos¢ podstaw matematyki i fizyki na poziomie szkoty wyzszej

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

CW1 | zna wielkoSci fizyczne oraz podstawowe prawa i twierdzenia z zakresu podstaw elektrotechniki w
obwodach pradu statego, pradu sinusoidalnie zmiennego 1- i 3-fazowego.

CW2 | jest zapoznany z budowg, parametrami oraz z zastosowaniem podstawowych elementow
elektronicznych

Umiejetnosci

CU1 | samodzielnie stosuje analityczne metody obliczania obwodéw elektrycznych oraz zasady aczenia i
przeprowadzania pomiaréw

CU2 | potrafi wykorzystywac zasady dziatania analogowych i cyfrowych uktadéw elektronicznych,
rozwigzuje
proste, praktyczne zadania inzynierskie

Kompetencje spoteczne

CK1 | ma $wiadomo$¢ ciggtego rozwoju praktycznych uktadéw elektrycznych oraz dynamicznego rozwoju
systemé6w elektronicznych

CK2 | ma $wiadomo$¢ wazno$ci spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej w zakresie zastosowan
urzadzen elektrotechniki i elektroniki

E - Efekty ksztalcenia przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt ksztalcenia (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Kierunkowy
kompetencji spotecznych (K) efekt
ksztalcenia
Wiedza (EPW...)
EPW1 | opisuje i objasnia prawa dotyczace obwodoéw elektrycznych i elektronicznych K W02
EPW2 | rozpoznaje i dobiera metody analizy obwoddw elektrycznych i elektronicznych K W06
EPW3 | objasnia zasady obwodowego modelowania urzadzen elektromagnetycznych, K W11
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| elektromechanicznych i elektronicznych.

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 | stosuje wiedze z zakresu teorii obwoddw do okre$lenia parametréw obwodoéw K_U06
elektrycznych i elektronicznych
EPU2 | projektuje proste uktady elektryczne i elektroniczne K_U09
EPU3 | pozyskuje informacje z literatury i Internetu, samodzielnie rozwigzuje zadania z K _U01
teorii,
analizy i modelowania obwodoéw elektrycznych i elektronicznych
Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 rozumie potrzebe podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych K_KO01
EPK2 | wspoétpracuje w ramach zespotu, wywiazuje sie z obowigzkéw powierzonych w K_KO02

ramach

podziatu pracy, przejawia odpowiedzialno$¢ za prace wtasng i
wspotodpowiedzialnos$¢

za efekty pracy zespotu

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegd6lnych formach zajeé

Liczba godzin na studiach

Lp. | Tresci wykladow
stacjonarnych | niestacjonarnych
W1 | Wprowadzenie do przedmiotu. Zasadnicze pojecia i wielkoSci teorii 2 1
obwodéw pradu statego.
W2 Prawo Ohma, twierdzenie Thevenina, prawa Kirchhoffa. Bierne 2 1
elementy uktadéw elektronicznych.
w3 Obwody elektryczne pradu statego - zaleznosci podstawowe. 2 1
W4 Obliczanie obwodéw elektrycznych pradu statego metoda praw 2 1
Kirchhoffa, metodg superpozycji oraz metoda pradéw oczkowych.
W5 Metoda weztowa rozwigzywania obwodéw elektrycznych. 2 1
W6 | Pole magnetyczne, elektromagnetyzm. 2 1
W7 | Analiza obwodéw magnetycznych. 2 1
w8 Obwody pradu sinusoidalnego jednofazowego. 2 1
w9 Obliczanie obwodéw pradu sinusoidalnego metoda liczb 2 1
zespolonych.
W10 | Diody. 2 1
W11 | Tranzystory. 2 1
W12 | Wzmacniacze. 2 1
W13 | Uktady tréjfazowe. 2 1
W14 | Uktady tréjfazowe. 2 1
W15 | Podsumowanie i zaliczenie przedmiotu. 2 1
Razem liczba godzin wykladéw 30 15
fo g s Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci cwiczen
stacjonarnych | niestacjonarnych
C1 Wprowadzenie do przedmiotu. 1 1
C2 Zalezno$ci podstawowe w obwodach elektrycznych pradu statego. 2 1
C3 Obliczanie rozptywu pradéw w poszczegélnych gateziach obwodéw 2 1
elektrycznych pradu statego z zastosowaniem praw Kirchhoffa.
C4 Obliczenia obwodu elektrycznego pradu stalego metoda oczkowa. 2 2
C5 Obliczenia obwodu elektrycznego pradu statego metoda weztowa. 2 2
Cé6 Rozwigzywanie obwodéw magnetycznych. 2 1
C7 Obliczenia obwoddéw pradu sinusoidalnego. 2 1
C8 Podsumowanie i zaliczenie przedmiotu. 2 1
Razem liczba godzin ¢wiczen 15 10
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Lp. Tresci laboratoriéw

Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie do przedmiotu. 2 1
L2 Podstawowe pojecia i wielkoSci w elektrotechnice. 2 1
L3 Podstawowe przyrzady i pomiary w obwodach elektrycznych. 2 1
L4 Prawo Ohma. Prawa Kirchhoffa. 2 1
L5 Wyznaczanie charakterystyki elementéw obwoddw. 2 1
L6 Zasada superpozycji, twierdzenia Thevenina i Nortona. 2 1
L7 Badanie dwojnikoéw w obwodach pradu statego. 2 2
L8 Pomiary wielko$ci w obwodach pradu przemiennego. 2 1
L9 Badanie dwojnikéw w obwodach pradu przemiennego - RC. 2 1
L10 | Badanie dwojnikéw w obwodach pradu przemiennego - RL. 2 1
L11 | Obwdd pradu przemiennego RLC. 2 1
L12 | Szeregowy obwdd rezonansowy. 2 2
L13 | Réwnolegly obwdd rezonansowy. 2 2
L14 | Moc w uktadzie pradu przemiennego. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie przedmiotu. 2 1
Razem liczba godzin laboratoriéw 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, projektor,

pokaz multimedialny prezentacja multimedialna
Cwiczenia dyskusja dydaktyczna, pytania i odpowiedzi Tablica sucho$cieralna
Laboratoria ¢wiczenia doskonalgce obstuge maszyn i urzadzen Dostepne wyposazenie

laboratoryjne

H - Metody oceniania osiagniecia efektoéw ksztalcenia na poszczegdélnych formach zajeé

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i

narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy
(wybor z listy)

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

Wyktad

F2 - obserwacja aktywnoSci przy udzielaniu odpowiedzi
na pytania problemowe zadawane podczas wyktadu.
Punktacja procentowa ocen:

0-50% wymaganych punktéw - niedostateczny (2.0)
51-60% wymaganych punktéw - dostateczny (3.0)
61-70% wymaganych punktow - dostateczny plus (3.5)
71-80% wymaganych punktéw - dobry (4.0)

81-90% wymaganych punktéw - dobry plus (4.5)
91-100% wymaganych punktéw - bardzo dobry (5.0)

P1 - egzamin

Cwiczenia

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

0-50% wymaganych punktéw - niedostateczny (2.0)
51-60% wymaganych punktéw - dostateczny (3.0)
61-70% wymaganych punktoéw - dostateczny plus (3.5)
71-80% wymaganych punktéw - dobry (4.0)

P2 - kolokwium
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81-90% wymaganych punktéw - dobry plus (4.5)
91-100% wymaganych punktéw - bardzo dobry (5.0)

Laboratoria

F3 - praca pisemna (sprawozdania)

Zaliczenie przedmiotu wymaga ztoZenia wszystkich
wymaganych sprawozdan. Ocena ksztattowana jest przez
przyznawanie punktow za realizacje poszczegdlnych
sktadnikéw sprawozdania. Punktacja procentowa ocen:
0-50% wymaganych punktéw - niedostateczny (2.0)
51-60% wymaganych punktéw - dostateczny (3.0)
61-70% wymaganych punktéw - dostateczny plus (3.5)

71-80% wymaganych punktéw - dobry (4.0)
81-90% wymaganych punktéw - dobry plus (4.5)
91-100% wymaganych punktéw - bardzo dobry (5.0)

P3 - ocena podsumowujaca

powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w

semestrze

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

Efekty Wyktad Cwiczenia | Laboratoria
przedmiotowe F2 P1 F2 P2 F3 P3
EPW1 X X
EPW?2
EPW3
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X
EPU3 X X X X
EPK1 X X
EPK2 X X
I - Kryteria oceniania
Wymagania okres$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie
Ocena
Przedmiotowy efekt | Dostateczny Dobry bardzo dobry
ksztatcenia (EP..) dostateczny plus dobry plus 5
3/3,5 4/4,5
EPW1 potrafi opisa¢ potrafi opisa¢ dobrze i potrafi dobrze opisa¢
wystarczajaco wybrane wystarczajaco wiekszo$¢ wszystkie prawa
prawa dotyczace praw dotyczacych dotyczace obwodow
obwodow elektrycznych obwodow elektrycznychi | elektrycznych i
oraz elektronicznych elektronicznych elektronicznych
EPW2 Tylko w zakresie Dobrze zna wiekszo$¢ Dobrze zna wszystkie
podstawowym stosuje metod analizy obwodéw metody analizy obwodow
metody analizy obwodéw | elektrycznych oraz elektrycznych oraz
elektrycznych oraz elektronicznych elektronicznych
elektronicznych
EPW3 objasnia wybrane zasady objasnia wiekszo$¢ zasad | objasnia wszystkie istotne
obwodowego obwodowego zasady obwodowego
modelowania wybranych | modelowania urzadzen modelowania urzadzen
urzadzen elektromagnetycznych, elektromagnetycznych,
elektromagnetycznych, elektromechanicznych elektromechanicznych
elektromechanicznych i oraz elektronicznych oraz elektronicznych
elektronicznych
EPU1 potrafi postuzy¢ sie potrafi postuzy¢ sie potrafi postuzy¢ sie
metodami oraz wlasciwie dobranymi wlasciwie dobranymi
urzadzeniami metodami i urzagdzeniami | metodami i urzadzeniami
umozliwiajgcymi pomiar umozliwiajagcymi pomiar umozliwiajgcymi pomiar
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podstawowych wielkosci wiekszos$ci wielkosci wszystkich wielko$ci
charakteryzujacych charakteryzujgcych charakteryzujgcych
elementy i uktady elementy i uktady elementy i uktady
urzadzen elektrotechnikii | urzadzen elektrotechnikii | urzadzen elektrotechniki i
elektroniki elektroniki elektroniki

EPU2 projektuje niektdre proste projektuje wiekszos¢ projektuje wszystkie istotne
uktady elektryczne i prostych uktadow proste uktady elektryczne i
elektroniczne elektrycznych i elektroniczne

elektronicznych

EPU3 potrafi pozyskiwaé potrafi pozyskiwaé potrafi pozyskiwacé
informacje z literatury, informacje z literatury, informacje z literatury,
baz danych i innych baz danych i innych baz danych i innych
zrodel; w niewielkim zrodet; potrafi integrowa¢ | Zrddet; bardzo dobrze
stopniu potrafi integrowac | zyskane informacje, potrafi integrowac
uzyskane informacje, dokonywac ich uzyskane informacje,
dokonywac ich interpretacji, a takze dokonywac ich twoérczej
interpretacji, a takze wnioskowac oraz interpretacji, a takze
wnioskowac oraz formutowad i uzasadniac wnioskowadé oraz
formutowac i uzasadniac opinie formutowac i uzasadniac
opinie opinie

EPK1 posiada $wiadomo$¢ posiada Swiadomos¢ posiada Swiadomos¢
odpowiedzialno$ci za odpowiedzialno$ci za odpowiedzialno$ci za
prace wtasng oraz prace wtasng oraz prace wtasng oraz
gotowos¢ gotowos¢ gotowos¢
podporzadkowania sie podporzadkowania sie podporzadkowania sie
zasadom pracy w zespole; | zasadom pracy w zespole i | zasadom pracy w zespole;
unika ponoszenia ponoszenia chetnie i efektywnie
odpowiedzialno$ci za odpowiedzialno$ci za przejmuje
wspdlnie realizowane wspdlnie realizowane odpowiedzialno$¢ za
zadania zadania wspolnie realizowane

zadania.

EPK2 W niewielkim stopniu W ograniczonym stopniu W petni rozumie
wykazuje sie wykazuje sie konieczno$¢ doksztatcania
Swiadomoscia $wiadomoScig sie
koniecznoSci koniecznosci
doksztatcania sie doksztatcania sie

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Wyktad: egzamin
Cwiczenia: kolokwium z oceng
Laboratorium: sprawozdanie

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

1. Bolkowski S.: Teoria obwodéw elektrycznych, WNT, 2012

2. Kurdziel R., Podstawy elektrotechniki, WNT, Warszawa, 1973.

3. Horowitz P., Hill W,, Sztuka elektroniki. Cze$¢ 1 i 2, WKik, Warszawa, 2014.

4. Majerowska Z., Majerowski A.: Elektrotechnika ogélna w zadaniach, PWN, 1999

Literatura zalecana / fakultatywna:

A

Profesjonalne, 2010.

Krakowski M., Elektrotechnika teoretyczna, PWN, Warszawa 1995.
Osiowski J., Szabatin J.: Podstawy teorii obwodéw, PWN, 2016

Bolkowski S., Brociek W., Rawa H.: Teoria obwoddéw elektrycznych. Zadania, PWN, 2017
Kudrewicz J.: Nieliniowe obwody elektryczne, WNT, 1996
Zalewicz |.: Laboratorium podstaw elektroniki i miernictwa elektrycznego, Wydawnictwo Akademickie i
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Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin na realizacje

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zajec¢ z nauczycielem/ami 75 43
Konsultacje 8 6
Czytanie literatury 7 15
Przygotowanie do kolokwium 8 18
Przygotowanie do zaliczenia 9 20
Przygotowanie sprawozdan 18 23
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego

dr inz. Elzbieta Kawecka

Data sporzadzenia / aktualizacji

1 pazdziernik 2021 r.

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

ekawecka@ajp.edu.pl

Podpis
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Wydzial Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

B.3

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU
A - Informacje ogolne

1. Nazwa przedmiotu Metrologia

2. Punkty ECTS 2

3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy

4.]Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow I

6. Imie 1.nazw1sko koordynatora o Dr hab. in. Ryszard Wéjcik
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.: 15 W:10; Lab.: 10

Liczba 30 20

godzin

ogbétem

C - Wymagania wstepne

Brak

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

odnoszacych sie do automatyki i robotyki

CW1 | przekazanie wiedzy og6lnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnien

Umiejetnosci

nadzor nad ich eksploatacja.

CU1 | wyrobienie umiejetnosci projektowania urzadzen, realizacji proceséw wytwarzania, montazu i
eksploatacji maszyn, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn oraz

Kompetencje spoteczne

realizacjq proces6w wytwarzania

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

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

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

Kierunkowy
efekt uczenia sie

Wiedza (EPW...)

EPW1 | ma szczeg6towa wiedze z zakresu monitorowania proceséw oraz inzynierii
urzadzen

K.WO07
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EPW2

ma podstawowg wiedze w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z
automatyka i robotyka

K. W12

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1

potrafi poréwnac rozwigzania projektowe proceséw, systemdw, sieci i urzadzen
ze wzgledu na zadane kryteria uzytkowe i ekonomiczne (pobér mocy, szybkosé¢
dziatania, koszt itp.)

K U11

EPU2

potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami pomiarowymi przy
projektowaniu i tworzeniu urzadzen i procesow

K_U18

EPU3

potrafi zaprojektowaé proces testowania oprogramowania, procesu, urzadzenia
oraz — w przypadku wykrycia btedéw — przeprowadzi¢ ich diagnoze i wyciagna¢
wnioski

K U12,K U14

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie w zakresie

K K01

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegoélnych formach zajeé

Lp.

Tresci wykladow Liczba godzin na studiach

stacjonarnych

niestacjonarnych

w1

Pojecia podstawowe i definicje. Ogdlna charakterystyka i 1
klasyfikacja system6w pomiarowych. Ogdlna charakterystyka
systemow pomiarowych przeznaczonych do pomiaréw wielkosci
geometrycznych.

1

w2

Wybrane elementy systeméw pomiarowych przeznaczonych do 2
pomiaru wielkoS$ci geometrycznych. Przetworniki wielko$ci
geometrycznych na sygnat elektryczny. Charakterystyki statyczne
i dynamiczne przetwornikéw pomiarowych i pozostatych
elementéw toru pomiarowego. Przetwarzanie i rejestracja
sygnatéw analogowych i cyfrowych.

w3

Elementy optyczno-elektroniczne wykorzystywane w systemach 2
do pomiaru wielko$ci geometrycznych. Systemy pomiaru
wielkoSci geometrycznych metodami interferencyjnymi.

w4

Systemy do pomiaru wielkoS$ci geometrycznych. 2
Wspéirzednosciowa technika pomiarowa. Maszyny, roboty i
centra pomiarowe. Systemy do pomiaru odchytek ksztattu i
potozenia.

W5

Algorytmy wyznaczania elementéw odniesienia przy pomiarach 2
odchytek ksztattu i potozenia.

we

Przetwarzanie sygnatu pomiarowego w profilometrach 2
stykowych. Metody filtracji profilu powierzchni. Pomiary
nier6wnosci powierzchni za pomoca optyczno-elektronicznych
systemow kontrolno-pomiarowych. Mikroskopia tunelowa i
mikroskopia sit atomowych. Podstawy przetwarzania obrazéw
mikroskopowych. Filtracja przestrzenna i czestotliwosciowa
obrazéw. Analiza intensywnosci obrazu

w7

Systemy pomiarowe wykorzystujace sieci komputerowe. Interfejs 2
w systemie pomiarowym

w8

Przyrzady pomiarowe wirtualne. Idea wirtualnych przyrzadéw 2
pomiarowych. Budowa i programowanie przyrzadéw wirtualnych.

Razem liczba godzin wykladéw 15

10
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Lp. | Trescilaboratoriow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Pomiary geometrii cze$ci maszyn z wykorzystaniem 2 1
noniuszowych przyrzadéw pomiarowych

L2 Pomiary geometrii cze$ci maszyn z wykorzystaniem 2 1
mikrometrycznych przyrzadéw pomiarowych

L3 Pomiary geometrii czeSci maszyn z wykorzystaniem mikroskopéw 2 1
warsztatowych

L4 Pomiar katéw i stozkow 2 1

L5 Pomiar gwintow 1 1

L6 Pomiary podstawowych parametréw kot zebatych 2 1

L7 Pomiary geometrii cze$ci maszyn z wykorzystaniem maszyny 2 2
pomiarowej 3D

L8 Pomiary geometrii cze$ci maszyn z wykorzystaniem ramienia 2 2
pomiarowego
Razem liczba godzin laboratoriéw 15 10

G - Metody oraz Srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdélnych form zajeé

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
Laboratorium MS5 - ¢wiczenia doskonalgce obstuge oprogramowania sprzet laboratoryjny wraz z

maszyn i urzadzen,

oprogramowaniem

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

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na
potrzebe uzupetniania wiedzy lub stosowania
okres$lonych 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/aktywno$¢

P2 - egzamin ustny lub pisemny

Laboratorium

F2 - obserwacja/aktywno$¢ (przygotowanie do zaje¢,

wtasnej) F3 - praca pisemna (sprawozdanie)

ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zaje¢ i jako pracy

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

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

przedmiotowe F2 p2 F2 F3 P3

EPW1 X

EPW2 X X X

EPU1 X X

EPU2 X X

EPU3 X X

EPK1 X X X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okres$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena




Zatacznik nr 4

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka
- studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowigcego zalacznik do Uchwaty Nr 18/000/2021 Senatu AJP

z dnia 27 kwietnia 2021 r.

wyrazong dostatecznym
przygotowaniem, aktywno$cia
na zajeciach
przygotowywanymi
sprawozdaniami.

oraz

wyrazong dobrym
przygotowaniem, aktywnos$cia
na zajeciach
przygotowywanymi
sprawozdaniami.

oraz

Przedmiotowy | dostateczny / dobry /

efekt uczenia | dostateczny plus dobry plus bardzo dobry

sie (EP..) 3/3,5 4/4,5 5

EPW1 ma podstawowa wiedze z ma $rednig wiedze z zakresu ma szczeg6towa wiedze z
zakresu monitorowania monitorowania procesow zakresu monitorowania
procesow oraz inzynierii oraz inzynierii urzadzen procesOw oraz inzynierii
urzadzen urzadzen

EPW2 ma podstawowa wiedze w | ma $rednig wiedze w zakresie | ma szczegétowa wiedze w
zakresie standardéw i norm | standardéw i norm | zakresie standardéw i norm
technicznych zwigzanych z | technicznych zwigzanych z | technicznych zwigzanych z
automatyka i robotyka automatyka i robotyka automatyka i robotyka

EPU1 potrafi poréwnac rozwigzania | potrafi poréwnaé¢ wiekszos¢ | potrafi poréwnaé wszystkie
wybrane projektowe | rozwigzan projektowych | rozwigzania projektowe
procesdw, systemow, sieci i | proceséw, systemow, sieci i | proceséw, systemow, sieci i
urzadzen ze wzgledu na | urzadzen ze wzgledu na | urzadzen ze wzgledu na
zadane kryteria uzytkowe i | zadane kryteria uzytkowe i | zadane kryteria uzytkowe i
ekonomiczne (pobdér mocy, | ekonomiczne (pobdr mocy, | ekonomiczne (pobdér mocy,
szybko$¢ dziatania, kosztitp.) | szybko$¢ dziatania, kosztitp.) | szybko$¢ dziatania, koszt itp.)

EPU2 potrafi postuzy¢ sie kilkoma | potrafi postuzy¢ sie | potrafi postuzy¢ sie
wiasciwie dobranymi | wiekszo$cia wlasciwie | wszystkimi wiasciwie
metodami pomiarowymi przy | dobranymi metodami | dobranymi metodami
projektowaniu i tworzeniu | pomiarowymi przy | pomiarowymi przy
urzadzen i procesow projektowaniu i tworzeniu | projektowaniu i tworzeniu

urzadzen i procesow urzadzen i procesow

EPU3 potrafi zaprojektowac | potrafi zaprojektowac | potrafi zaprojektowac
podstawowy proces | $redniej trudno$ci proces | zaawansowany proces
testowania oprogramowania, | testowania oprogramowania, | testowania oprogramowania,
procesu, urzadzenia oraz — w | procesu, urzadzenia oraz — w | procesu, urzadzenia oraz — w
przypadku wykrycia btedéw | przypadku wykrycia btedow | przypadku wykrycia bitedéw
— przeprowadzié ich | — przeprowadzié ich | — przeprowadzié¢ ich
diagnoze i wyciagna¢ wnioski | diagnoze i wyciagna¢ wnioski | diagnoze i wyciggna¢ wnioski

EPW1 Rozumie potrzebe uczenia sie | Rozumie potrzebe uczenia sie | Rozumie potrzebe uczenia sie

wyrazong bardzo dobrym
przygotowaniem, aktywno$cia
na zajeciach
przygotowywanymi
sprawozdaniami.

oraz

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
1. Z.Humienny i inni, Specyfikacje geometrii wyrobow, WNT, Warszawa 2004.
2. Cz.].Jermak, Sensory i przetworniki pomiarowe. Materiaty pomocnicze do ¢wiczen laboratoryjnych,

Preskrypt, Poznan 2005.
3. S.Adamczyk, Pomiary geometryczne. Zarys ksztattu, falisto$¢ i chropowatos$é, WNT, Warszawa 2008.
4. S.Tumanski, Technika pomiarowa, WNT, Warszawa 2007.
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5.
6.
7.

W. Winnicki, Organizacja komputerowych systeméw pomiarowych, OWPW, Warszawa 1997

W. Jakubiec, ]. Malinowski, Metrologia wielkosci geometrycznych, WNT, Warszawa 2004.

A. Meller, P. Grudowski, Laboratorium metrologii warsztatowej i inzynierii jakosci, Podrecznik dla studentow,
Wyd. Politechniki Gdanskiej, Gdansk 2006, http://www.wbss.pg.gda.pl

Tk P wN

Literatura zalecana / fakultatywna:
1.

S. Adamczyk, W. Makietta, Metrologia w budowie maszyn, WNT, Warszawa 2004.

P. H. Sydenham, Podrecznik metrologii, WKit, Warszawa 1988.

B. Szumilewicz i inni, Pomiary elektroniczne w technice, WNT, Warszawa 1982.

Tomaszewski, Podstawy nowoczesnej metrologii, WNT, Warszawa 1978.

R. Hagel, ]. Zakrzewski, Miernictwo dynamiczne, WNT, Warszawa 1984.

B. Nowicki, Struktura geometryczna. Chropowato$¢ i falisto$¢ powierzchni, WNT, Warszawa 1991.

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 30 20
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 10
Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych 10 15
Suma godzin: 50 50
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin :): 2 2

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Dr hab. inz. Ryszard Wojcik
Data sporzadzenia / aktualizacji 12 kwietnia 2021

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

Podpis
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Wydzial

Techniczny

Kierunek

Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) |B.4

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Podstawy automatyki
2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu kierunkowy

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow I

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Dr inZ. Grzegorz Andrzejewski

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne

Semestr 1 W: 15, Lab.: 30; Proi.: 30

W: 10; Lab.: 18; Proj.: 18

Liczba godzin | 75
ogoltem

46

C - Wymagania wstepne

Podstawy elektrotechniki i elektroniki

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

CW1 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw automatyki

CW2 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstawowych metod i narzedzi stosowanych w automatyce

Umiejetnosci

CU1 | Wyrobienie umiejetnosci postugiwania sie Srodowiskami programistycznymi i narzedziami do
projektowania i weryfikacji proceséw automatyki

CU2 | Wyrobienie umiejetno$ci zwigzanych z formutowaniem specyfikacji procesow

Kompetencje spoteczne

CK1 | Uswiadomienie wazno$ci ksztatcenia sie w kontekscie skutkow dziatalnos$ci inzynierskiej

E - Efekty ksztalcenia przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt ksztalcenia (EP) w zakresie wiedzy (W), Kierunkowy
umiejetnosci (U) i kompetencji spotecznych (K)

efekt
ksztalcenia

Wiedza (EPW...)
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EPW1 | ma wiedze og6lng obejmujaca zagadnienia z zakresu podstaw automatyki K. W04
EPW2 | zna podstawowe metody i narzedzia stosowane w automatyce K_ W09,
K W11
Umiejetnosci (EPU...)
EPU1 potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi sSrodowiskami programistycznymi, K U07, K U08
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji proceséw automatyki
EPU2 | potrafi sformutowac specyfikacje procesu, systemu na poziomie realizowanych K_U15
funkcji
Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie w zakresie automatyki K_KO01

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczego6lnych formach zaje¢

Lp. Tresci wyklad()w Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

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

w2 Pojecia podstawowe: obiekty, sygnaly, elementy wykonawcze, regulacja. 2 2

W3 | Schematy automatyki przemystowej. 2 1

W4 | Elementy sensoryczne i wykonawcze automatyki. 2 1

W5 Regulatory przemystowe: rodzaje, wymagania, nastawy. 2 1

weé Programowanie systeméw PLC. 2 1

W7 | Wizualizacja w systemach sterowania. 2 1

w8 Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10

Lp. | Trescilaboratoriow Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

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

L2 Analiza elementéw schematdéw automatyki. 2 2

L3 Testowanie wybranych uktadéw elektrycznych, cz. | 2 1

L4 Testowanie wybranych uktadéw elektrycznych, cz. Il 2 1

L5 Testowanie wybranych uktadéw elektro-pneumatycznych, cz. 2 1

L6 Testowanie wybranych uktadéw elektro-pneumatycznych, cz. Il 2 1

L7 Testowanie wybranych uktadéw elektro-pneumatycznych - 2 1
wykorzystanie sensoréw, cz. I

L8 Testowanie wybranych uktadéw elektro-pneumatycznych - 2 1
wyKkorzystanie sensoréow, cz. I1

L9 Termin odroébcezy 1. 2 1

L10 | Programowanie prostych systeméw PLC cz. I. - uktady kombinacyjne 2 1

L11 | Programowanie prostych systeméw PLC cz. II. - uktady czasowe 2 1

L12 | Programowanie prostych systeméw PLC cz. I11. - uktady zliczajace 2 1

L13 | Programowanie prostych systeméw PLC cz. IV. - uktady sekwencyjne 3 2

L14 | Termin odrébcezy II. 2 1

L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
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‘ Razem liczba godzin laboratoriéw

IE 18 \

Lp. Treéci projekt(')w Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

P1 Wprowadzenie: treSci programowe, zasady pracy, bezpieczenstwa, 2 2
zaliczenia.

P2 Omowienie i przydziat tematéw projektow. 2 2

P3 Analiza mozliwo$ci implementacyjnych. 2 1

P4 Implementacja cze$ci sprzetowej projektu. 2 2

P5 Kontynuacja implementacji cze$ci sprzetowej projektu. 2 1

P6 Prezentacja wynikéw cz. 1. 2 1

P7 Termin odrébcezy 1. 2 1

P8 Implementacja czes$ci programowej projektu. 2 1

P9 Kontynuacja implementacji cze$ci programowej projektu. 2 1

P10 | Weryfikacja projektow. 2 1

P11 | Kontynuacja weryfikacji projektow. 2 1

P12 | Przygotowanie dokumentacji projektowe;j. 2 1

P13 | Termin odrdbczy II. 2 1

P14 | Prezentacja wynikéw cz. II. 2 1

P15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin projektow 30 18

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

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybér z listy)

Srodki dydaktyczne

informacji do realizacji zadania inzynierskiego,

inzynierskiego; selekcjonowanie, grupowanie i dobor

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 (sterowniki
maszyn i urzadzen, PLC Siemens, Moeller, Eaton, robot
Mitsubishi, sensory, aktuatory,
itp.), komputery klasy PC wraz z
oprogramowaniem
Projekt M5 - doskonalenie metod i technik analizy zadania | komputer i projektor

multimedialny, tablica
suchoscieralna

sala komputerowa z dostepem do
Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektow ksztalcenia na poszczegdlnych formach zajeé

Forma zaje¢

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

Ocena podsumowujaca (P) -
podsumowuje osiagniete efekty ksztatcenia
(wybér z listy)

Wyktad

F2 - obserwacja/aktywnos¢

P2 - egzamin ustny lub pisemny

Laboratoria

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

P3 - ocena podsumowujaca
powstata na podstawie ocen
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F3 - praca pisemna (sprawozdanie) formujacych, uzyskanych w
semestrze
Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw projektowych P4 - praca pisemna (projekt)
H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektoéw ksztalcenia (wstawi¢ ,x”)
Efekty Wyktad Laboratoria Projekt

przedmiotowe F2 P2 F2 | F3 P3 F5 P4

EPW1 X X X

EPW?2 X X X X X

EPU1 X X X

EPU2 X X X X

EPK1 X X X X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okre$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

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

EPW1 Potrafi zdefiniowac i omowi¢ Potrafi zdefiniowac i omowié Potrafi zdefiniowac i omowic
niektore wymagane zagadnienia | wickszos¢ wymaganych wszystkie wymagane
z zakresu podstaw automatyKki. zagadnien z zakresu podstaw zagadnienia z zakresu podstaw

automatyki. automatyki.

EPW2 Potrafi wskaza¢ i oméwié Potrafi wskaza¢ i omdéwié Potrafi wskaza¢ i oméwié
niektére wymagane metodyi | wiekszos¢ wymaganych wszystkie wymagane metody
narzedzia stosowane w metod i narzedzi stosowanych | i narzedzia stosowane w
automatyce. w automatyce. automatyce.

EPU1 Potrafi postuzyc¢ sie Potrafi postuzy¢ sie Potrafi postuzy¢ sie
niektérymi wymaganymi wiekszo$ciag wymaganych wszystkimi wymaganymi
funkcjonalno$ciami funkcjonalnosci $srodowisk funkcjonalno$ciami
$rodowisk programistycznych | programistycznych oraz Srodowisk programistycznych
oraz narzedzi automatyk. narzedzi automatyki. oraz narzedzi automatyki.

EPU2 Potrafi sformutowac¢ Potrafi sformutowac Potrafi sformutowac
specyfikacje procesu, systemu | specyfikacje procesu, systemu | specyfikacje procesu, systemu
na poziomie realizowanych na poziomie realizowanych na poziomie realizowanych
funkcji na poziomie funkcji na poziomie dobrym. | funkcji na poziomie bardzo
dostatecznym. dobrym.

EPK1 Rozumie potrzebe uczenia sie | Rozumie potrzebe uczenia sie | Rozumie potrzebe uczenia sie
wyrazong dostatecznym wyrazong dobrym wyrazong bardzo dobrym
przygotowaniem, przygotowaniem, przygotowaniem,
aktywno$cig na zajeciach oraz | aktywno$cia na zajeciach oraz | aktywnos$cia na zajeciach oraz
przygotowywanymi przygotowywanymi przygotowywanymi
sprawozdaniami. sprawozdaniami. sprawozdaniami.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Egzamin przeprowadzony w formie pisemnej lub ustnej
wyktad: test ze skalg ocen

(0-50 % niedostateczny (2.0)

51-60 % dostateczny (3.0)
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61-70 % dostateczny plus (3.5)
71-80 % dobry (4.0)

81-90 % dobry plus (4.5)
91-100 % bardzo dobry (5.0))

laboratorium: ocena zbiorcza wystawiona na podstawie ocen czastkowych, uzyskanych z realizacji

¢wiczen oraz opracowanych sprawozdan

projekt: ocena opracowanego projektu w formie pisemnej

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

1. W.].Klimasara, Z. Pitat, Podstawy automatyki i robotyki, WSiP, Warszawa 2006.

Literatura zalecana / fakultatywna:

2. T.Kaczorek, Teoria sterowania i systeméw, PWN, Warszawa 1999.

L - Obciazenie praca studenta:

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

Godziny zajec¢ z nauczycielem/ami 75 46
Konsultacje 2 4
Czytanie literatury 18 35
Przygotowanie projektu 10 10
Przygotowanie sprawozdan 10 10
Przygotowanie do egzaminu 10 20

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

2021-06-21

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

gandrzejewski@ajp.edu.pl

Podpis
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Wydziat Techniczny

Kierunek Automatyka i Robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) B.5

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU
A - Informacje ogolne

1. Nazwa przedmiotu Przetwarzanie sygnalow

2. Punkty ECTS 3

3. Rodzaj przedmiotu obowiazkowy

4. Jezyk przedmiotu polski

5. Rok studiow I

6. Imie l.llaZWlSko koordynatora .. Prof. dr hab. inZ. Andrzej Handkiewicz
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze
Nr Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
semestru
Semestr 3 W: 30; Cw.: 15; Lab.: 0; Proj.: 0 W: 15; Cw.: 10; Lab.: 0; Proj.: 0
Liczba 45 25
godzin
ogbétem

C - Wymagania wstepne

Podstawowe wiadomo$ci matematyczne: réwnania algebraiczne, analiza matematyczna, algebra liczb
zespolonych. Podstawy teorii obwodéw.

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

CW1 | Student zna metody cyfrowego przetwarzania sygnatéw i ich praktyczne wykorzystanie

Umiejetnosci

CU1 | Student ma umiejetno$¢ implementacji algorytmow przetwarzania sygnatéw

Kompetencje spoteczne

CK1 | Przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych,
osobistych i

spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywisto$ci, podjecia pracy zwiazanej z
programowaniem

Swiadomos¢ spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej zwigzanej z wytwarzaniem,
wdrazaniem i

testowaniem oprogramowania zwigzanego z przetwarzaniem sygnatéw.

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe



Zatacznik nr 4

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka

- studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowigcego zalacznik do Uchwaty Nr 18/000/2021 Senatu AJP
z dnia 27 kwietnia 2021 r.

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Kierunkowy
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | ma podstawowa wiedze z zakresu metod cyfrowego przetwarzania sygnatow K W01
EPW2 | ma wiedze z zakresu projektowania, funkcjonowania i zarzadzania K W04, K W08
podsystemami wykorzystujacymi techniki CPS
EPW3 | orientuje sie w obecnym stanie oraz trendach rozwojowych CPS K W16
Umiejetnosci (EPU...)
EPU1 | nabywa praktyczna umiejetno$¢ postugiwania sie metodami przetwarzania K_U05, K_U09
sygnatow
EPU2 | potrafi samodzielnie skonstruowac program realizujgcy zadanie z zakresu K _U14

przetwarzania sygnatow

EPU3 | potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do K U020
rozwigzywania prostych zadan inzynierskich, typowych dla wybranego zadania,
oraz wybierac i stosowa¢ wiasciwe metody i narzedzia

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1 | Student ma $§wiadomo$¢ koniecznosci permanentnego podnoszenia wiasnych K_ K01
kompetencji zawodowych w zakresie technologii programistycznych
wykorzystywanych w dziatalno$ci inzynierskie;j.

EPK2 | Student potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb kreatywny i racjonalny. K_K04, K_K03

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegoélnych formach zajeé

Lp. | Tresci wykladow i cwiczen Liczba godzin na studiach
stacjonarny | niestacjonarn
ch ych

1 Sygnaty i obwody z czasem cigglym i dysktretnym: prébkowanie, 4 2
kwantyzacja, kodowanie

2 Szereg Fouriera oraz transformaty: Fouriera, Z, Laplace’a i ich 4 3
obliczanie w MALABie

3 Transformacje Eulera i biliniowa 4 2

4 Zjawisko aliasingu i twierdzenie Nyquista o prébkowaniu 4 2

5 Dwuwymiarowa dyskretna transformata cosinusowa (DCT) i ilustracja 4 2
dziatania DCT w MATLABie

6 Kompresja sekwencji wizyjnych: zmiana przestrzeni barw, 4 2

podprébkowanie chrominancji, r6Znice ramek, kompensacja ruchu,
interpolacja, DCT, kodowanie entropowe

7 Transmitancje 2-D uktadéw wielobramowych 3 2

8 Przetworniki analogowo-cyfrowe 3 2

9 Filtry matowrazliwe w pasmie przepustowym na zmiany parametrow i 4 2
ich projektowanie w srodowisku gCstudio

10 Filtry analogowe z czasem dyskretnym 3 2

11 Filtry FIR oraz IIR o strukturach bezposrednich 4 2

12 Filtry cyfrowe o strukturach posrednich 4 2
Razem liczba godzin wykladéw i éwiczen 45 25

Lp. | Trescilaboratoriéow Liczba godzin na studiach

stacjonarnyc | niestacjonarnych
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Razem liczba godzin laboratoriow

Lp. Tresci projektow Liczba godzin na studiach
stacjonarny | niestacjonarn
ch ych
Razem liczba godzin laboratoriow
G - Metody oraz Srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdélnych form zajeé

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne

Wyktad, M4. Metoda programowana (wyktad problemowy z Np. projektor projektor

¢wiczenia wykorzystaniem materiatéw multimedialnych i Zrédet multimedialny, komputer
internetowych). Cwiczenia rachunkowe przy tablicy i (notebook) z dostepem do sieci
domowe. internetowe;j

Laboratorium

Projekt

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczego6lnych formach zajec

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

Wyktad, F2 - obserwacja/aktywno$¢ (wypowiedzi ustne na P2 - kolokwium (test sprawdzajacy

¢wiczenia wybrany temat lub zadane pytanie, formutowanie wiedze z catego przedmiotu),
probleméw i pytan dotyczacych tematyki wyktadu), P3 - ocena podsumowujaca
ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zaje¢ powstata na podstawie ocen
F5 - ¢wiczenia sprawdzajgce umiejetnosci, formujacych, uzyskanych w
rozwigzywanie zadan, ¢wiczenia z wykorzystaniem semestrze
sprzetu fachowego

Laboratorium

Projekt

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawic ,x”)
Wyktad, . Projekt
Efekty - ) Laboratorium
. ¢wiczenia
przedmiotowe 2 P2 2 3 3 2 o P4
EPW1
EPW2
EPW3
EPU1
EPU2
EPU3
EPK1 X
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EPK2 \ E:

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 Zna podstawowe metody CPS | Zna wiekszo$¢ metod CPS Zna wszystkie ~wymagane
metody CPS
EPW2 Zna podstawowe elementy | Zna wiekszoS¢ elementéow | Zna wszystkie ~wymagane
projektowania, projektowania, elementy projektowania,
funkcjonowania i zarzadzania | funkcjonowania izarzadzania | funkcjonowania i zarzadzania
podsystemami CPS podsystemami CPS podsystemami CPS
EPW3 Orientuje sie w obecnym | Orientuje sie w obecnym | Orientuje sie w obecnym
stanie oraz trendach | stanie oraz  trendach | stanie oraz trendach
rozwojowych CPS w zakresie | rozwojowych CPS w zakresie | rozwojowych CPS w zakresie
podstawowym $rednim podstawowym w  pelnym
wymaganym zakresie
EPU1 Potrafi postugiwac sie | Potrafi postugiwac sie | Potrafi postugiwacé sie
podstawowymi metodami CPS | wiekszoscig metod CPS wymaganymi metodami CPS
EPU2 Potrafi samodzielnie | Potrafi samodzielnie | Potrafi samodzielnie
zaimplementowa¢ niektére z | zaimplementowac wiekszo$¢z | zaimplementowaé wszystkie
podstawowych  algorytmoéw | podstawowych algorytméw | wymagane podstawowe
CPS CPS algorytmy CPS
EPU3 Potrafi dobiera¢ Srodowiska | Potrafi dobiera¢ Srodowiska | Potrafi postuzy¢ sie wiasciwie
programistyczne do zadania | programistyczne, projektowac | dobranymi Srodowiskami
inzynierskiego i weryfikowaé systemy programistycznymi,
symulatorami oraz
narzedziami wspomagania
projektowania do symulacji,
projektowania i weryfikacji
systemow
EPK1 Student ma $wiadomos$¢ | Student ma pelng Swiadomos$¢ | Student ma petng Swiadomosé
konieczno$ci permanentnego | konieczno$ci permanentnego | konieczno$ci permanentnego
podnoszenia witasnych | podnoszenia wtasnych | podnoszenia wtasnych
kwalifikacji zawodowych z | kwalifikacji zawodowych z | kwalifikacji zawodowych z
zakresu programowania, | zakresu programowania. | zakresu programowania.
jednak nie uwzglednia tego | Potrafi przy nieznacznej | Potrafi w peini samodzielnie
aspektu w realizowanym | pomocy nauczyciela | uzupeinia¢ oraz doskonali¢
zadaniu. Nie potrafi w petni | uzupeinia¢ oraz doskonali¢ | nabyta wiedze i umiejetnosci
samodzielnie uzupetnia¢ oraz | nabyta wiedze i umiejetnosci | w ramach realizowanego
doskonali¢ nabytej wiedzy i | w ramach realizowanego | zadania.
umiejetnosci. zadania.
EPK?2 Potrafi rozwigza¢ proste | Potrafi samodzielnie | Potrafi w peini samodzielnie
zadanie programistyczne po | rozwigzal zadanie | wykreowa¢ plan realizacji
uzyskaniu szeregu | programistyczne po uzyskaniu | zadania programistycznego i
precyzyjnych wskazéwek. og6lnych wytycznych. go wykonad.
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] - Forma zaliczenia przedmiotu

zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

1. Tomasz P. Zielinski, Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw. Od teorii do zastosowan. (ISBN: 978-83-203-1640-8)
2. Jerzy Szabatin, Przetwarzanie sygnatéw, (dostepne internetowo)

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. Richard G. Lyons, Wprowadzenie do cyfrowego przetwarzania sygnatéw (ISBN: 978-83-203-1764-1)

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 45 25
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 15
Doskonalenie programowania w ramach pracy wtasnej 10 15
Opracowywanie sprawozdan
Przygotowanie do kolokwium 5 15
Przygotowanie projektu
Suma godzin: 75 75
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin :): 3 3
L - Informacje dodatkowe
Imie i nazwisko sporzadzajacego Andrzej Handkiewicz
Data sporzadzenia / aktualizacji 25.08.2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) Andrzej.Handkiewicz@cs.put.poznan.pl
Podpis
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Wydziat

Techniczny

Kierunek

Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

B.6

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogolne

1. Nazwa przedmiotu

Rysunek techniczny i CAD

2. Punkty ECTS 4
3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy
4. Jezyk przedmiotu Polski

5. Rok studiow

1

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Dr hab. inz. Bogustaw Borowiecki

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 2 | W: 15; Cw.: 15; Lab.: 30; W: 10; Cw. 10; Lab.: 18;

Liczba 60 38

godzin

ogoétem

C - Wymagania wstepne

wiedza podstawowa z matematyki w tym z geometrii i trygonometrii

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

cwi

przekazanie wiedzy w zakresie wiedzy technicznej obejmujacej terminologie, pojecia, teorie, zasady,
metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich
zwiazanych z automatyka i robotyka, procesami planowania i realizacji eksperymentdéw, tak w procesie
przygotowania z udziatem metod symulacji komputerowych, jak i w rzeczywistym Srodowisku.

cw2

przekazanie wiedzy ogdélnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych zagadnien
odnoszacych sie do automatyki i robotyki

Cw3

przekazanie wiedzy dotyczacej bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony witasnosci przemystowej,
prawa autorskiego niezbednej dla rozumienia i tworzenia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej dla rozwoju form indywidualnej
przedsiebiorczos$ci i dziatalnosci gospodarczej

Umiejetnosci

Cu1

Wyrobienie umiejetno$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowanie informac;ji
z literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji, prezentowania ich i
podnoszenia kompetencji zawodowych

Cu2

wyrobienie umiejetnosci projektowania maszyn, realizacji procesdw wytwarzania, montazu i
eksploatacji maszyn, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn oraz nadzér
nad ich eksploatacja.

Kompetencje spoteczne

CK1

przygotowanie do uczenia sie przez cate zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwigzanej z projektowani, realizacja
proceséw wytwarzania, montazu i eksploatacji maszyn.
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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 | ma wiedze ogdélna obejmujaca kluczowe zagadnienia z zakresu konstrukcji i | K. W05
eksploatacji maszyn i urzadzen

EPW2 | zna podstawowe narzedzia i techniki wykorzystywane do projektowania systeméw i | K. W09
urzadzen

EPW3 | ma podstawowg wiedze w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z | K. W12
budowa, dziataniem i eksploatacja maszyn, urzadzen i proceséw

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 | potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrédet, takze w jezyku | K_U01
angielskim lub innym jezyku obcym uznawanym za jezyk komunikacji
miedzynarodowej w zakresie automatyki i robotyki; potrafi integrowac uzyskane
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowac i
uzasadnia¢ opinie

EPU2 | potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczaca realizacji zadania inzynierskiego i | K_.U03
przygotowac tekst zawierajacy oméwienie wynikow realizacji tego zadania

EPU3 | ma umiejetno$¢ korzystania i do§wiadczanie w korzystaniu z norm i standardéow | K_U16
zwigzanych z automatyka i robotyka

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1 | mas$wiadomos$¢ waznosciirozumie skutki dziatalno$ciiinzynierskiej zwigzanejztym | K_K02

odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje

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

Liczba godzin na studiach

Lp. | Tresci wykladow
stacjonarnych | niestacjonarnych
w1 Forma graficzna arkusza rysunkowego. Linie rysunkowe i ich 1 1
zastosowanie. Podziatki rysunkowe.
w2 Rzuty Monge’a na dwie i trzy rzutnie. Odwzorowanie punktu, 3 2
prostej i ptaszczyzny. Elementy wspdlne prostej i ptaszczyzny. Obrét
i ktad.
w3 Przekroje bryt. Przenikanie bryt. 3 3
W4 | Rzutowanie prostokatne na 6 rzutni. Widoki i przekroje. Zasady 4 2
wymiarowania
W5 Rzutowanie aksonometryczne. Przedstawianie na rysunkach 4 2
potaczen rozlacznych i nieroztgcznych.
Razem liczba godzin wykladéw 15 10
fo g s Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci cwiczen
stacjonarnych | niestacjonarnych
C1 Forma graficzna arkusza rysunkowego. Linie rysunkowe i ich 1 1
zastosowanie. Podziatki rysunkowe.
C2 Rzuty Monge’a na dwie i trzy rzutnie. Odwzorowanie punktu, 3 2
prostej i ptaszczyzny. Elementy wspdlne prostej i ptaszczyzny. Obrét
i ktad.
C3 Przekroje bryt. Przenikanie bryt. 3 3
C4 Rzutowanie prostokatne na 6 rzutni. Widoki i przekroje. Zasady 4 2
wymiarowania
C5 Rzutowanie aksonometryczne. Przedstawianie na rysunkach 4 2
potaczen roztgcznych i nieroziacznych.
Razem liczba godzin wykladéw 15 10
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Lp.

Tresci laboratoriow

Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1

Rzuty Monge’a na dwie i trzy rzutnie. Wyznaczanie rzutéw punktu w
czterech obszarach. Wyznaczanie $ladow prostej i okre$lanie
obszarow przez ktore ta prosta przechodzi.

4 2

L2

Elementy wspolne prostej i ptaszczyzny. Wyznaczanie Sladow
plaszczyzny utworzonej przez dwie proste przecinajace sie.
Wyznaczanie krawedzi przeciecia dwdch plaszczyzn.

L3

Wyznaczanie punktu przebicia prostej z ptaszczyzna. Obroty i ktady.
Ktady ptaszczyzn i prostych. Wyznaczanie rzeczywistej dtugo$ci.

L4

Przekroj ostrostupa ptaszczyzng charakterystyczng, wyznaczanie
rzeczywistej wielko$ci przekroju i rozwiniecie powierzchni bocznej
po przekroju.

L5

Przekroj walca ptaszczyzng charakterystyczng z rozwinieciem
powierzchni bocznej. Przekréj stozka ptaszczyzna
charakterystyczng z rozwinieciem powierzchni bocznej

L6

Przekroj walca ptaszczyzng charakterystyczng z rozwinieciem
powierzchni bocznej. Przekroéj stozka ptaszczyzna
charakterystyczng z rozwinieciem powierzchni bocznej

L7

Przekroj walca ptaszczyzng charakterystyczng z rozwinieciem
powierzchni bocznej. Przekroéj stozka ptaszczyzna
charakterystyczng z rozwinieciem powierzchni bocznej

L8

Przenikanie bryt. Przenikanie dwoch walcéw z rozwinieciem
powierzchni boczne;j.

L9

Sprawdzian pisemny

Razem liczba godzin laboratoriéw

30 18

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

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybér z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad Wyktad problemowy Komputer i projektor
multimedialny, tablica
sucho$cieralna
Cwiczenia dyskusja dydaktyczna, pytania i odpowiedzi Tablica sucho$cieralna
Laboratoria Cwiczenia doskonalace obstuge programéw | Sala komputerowa z dostepem do
komputerowych internetu

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

Forma zaje¢

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

(wybér z listy)

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

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢ P2 - kolokwium pisemne
Cwiczenia F2 - obserwacja/aktywnos¢ (przygotowanie do zajec, P2 - kolokwium

ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zaje¢)
Laboratoria F3 - praca pisemna (sprawozdanie), P3 - ocena podsumowujaca

powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w
semestrze

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

| Efekty przedmiotowe Wyktad

Laboratorium |
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F2 P2 F3 P3
EPW1 X X
EPW2 X X
EPW3 X X
EPU1 X X
EPU2 X X
EPU3 X X
EPK1 X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

waznos$ci i rozumie skutki

dziatalnosci i inzynierskiej
zwiazanej y/ tym
odpowiedzialno$ci za

podejmowane decyzje

waznos$ci i rozumie skutki

dziatalnosci i inzynierskiej
zwiazanej y/ tym
odpowiedzialnosci za

podejmowane decyzje

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 z | zna wiekszo$¢ terminéw z | zna wymagane terminy z
rysunku technicznego i | rysunku  technicznego i | rysunku technicznego i
geometrii wykre$lnej geometrii wykre$lnej geometrii wykreslnej

EPW2 zna wybrane standardy i | zna wiekszos¢ standardéw i | zna wszystkie standardy i
normy techniczne norm technicznych normy techniczne

EPW3 zna wybrane zagadnienia z | zna wiekszo$¢ zagadnien z | zna wymagane programem
geometrii wykreslnej geometrii wykreslnej zagadnienia z  geometrii

wykreslnej

EPU1 wykonuje niektére zadania z | wykonuje wiekszos$¢ zadan z | wykonuje wszystkie
rysunku technicznego i| rysunku  technicznego i | wymagane zadania z rysunku
geometrii wykre$lnej geometrii wykre$lnej technicznego i  geometrii

wykreslnej

EPU2 przejawia elementy | posiada umiejetno$¢ | posiada umiejetno$¢
umiejetnosci samoksztatcenia | samoksztatcenia samoksztatcenia

EPU3 potrafi konstruowac i | potrafi konstruowac i | potrafi konstruowac i
wymiarowac proste elementy | wymiarowac ztozone | wymiarowac wszystkie
maszyn elementy maszyn elementy maszyn

EPK1 ma elementarng Swiadomos$¢ | ma zasadnicza S$wiadomos$¢ | ma bardzo dobra $wiadomos¢

waznosSci i rozumie skutki

dzialalnos$ci i inzynierskiej
zZwiazanej Z tym
odpowiedzialno$ci za

podejmowane decyzje

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
1. Dobrzanski T., Rysunek techniczny maszynowy, WNT, Warszawa 2013 r.
2. Strona internetowa PKN www.pkn.pl

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Strona internetowa www.pkm.edu.pl

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



http://www.pkn.pl/
http://www.pkm.edu.pl/
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Czytanie literatury 10 22
Przygotowanie sprawozdania 10 15
Przygotowanie do zaliczenia 15 20
Suma godzin: 100 100
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 4 4

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Bogustaw Borowiecki
Data sporzgdzenia / aktualizacji 14 kwietnia 2021 r.
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) bborowiecki@ajp.edu.pl
Podpis
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Wydzial

Techniczny

Kierunek

Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

B.7

P
A - Informacje ogolne

ROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

1. Nazwa przedmiotu Mechanika techniczna
2. Punkty ECTS 4
3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy
4. Jezyk przedmiotu jezyk polski
5. Rok studiow Pierwszy
6. Imie i nazwisko koordynatora .. .
. — dr inz. Grzegorz Krzywoszyja
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru | Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 2 W: 30; Lab.: 30; W: 15; Lab.: 18;
Liczba
godzin 60 33
ogoétem
C - Wymagania wstepne
D - Cele ksztalcenia
Wiedza
Cw1 | zapoznanie z podstawowymi pojeciami z zakresu mechaniki technicznej
Umiejetnosci
CU1 | wyrobienie umiejetnosci projektowania uktadéw maszyn z uwzglednieniem poje¢ z zakresu mechaniki
technicznej
Kompetencje spoteczne
CK1 uswiadomienie waznosci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu
na Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$cig za podejmowane decyzje,

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Klerunkowy
. efekt uczenia
kompetencji spotecznych (K) sie
Wiedza (EPW...)
pojecia z zakresu mechaniki technicznej niezbednym do rozumienia podstawowych
EPW1 | * <" . i . K_ W02
zjawisk wystepujacych w sterowanych procesach i ich otoczeniu
pojecia z zakresu wytrzymato$ci materiatéw, konstrukcji i eksploatacji maszyn,
EPW2 o . ; o Lo , . K_Wo06
mechaniki technicznej cyklu zycia urzadzen, obiektéw i systemoéw technicznych
EPW3 podstawlowe narzedzia i techniki wykorzystywane do projektowania systeméw i K W10
urzadzen
Umiejetnosci (EPU...)
potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczaca realizacji zadania inzynierskiego z obszaru
EPU1 | mechanikitechniczneji przygotowac tekst zawierajacy oméwienie wynikéw realizacji K _U02
tego zadania
EPU2 | oblicza i modeluje procesy stosowane w projektowaniu, konstruowaniu i obliczaniu K_U09
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| elementéw maszyn i urzadzen

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

jej wptywu na §rodowisko

ponoszenia odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje oraz ma S$wiadomosé
waznoSci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalno$ci inzynierskiej, w tym K_KO03

F - TreSci programowe oraz liczba godzin na poszczego6lnych formach zajeé

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci wykladow stacjonarnych | niestacjonarnych
W1 | Podstawowe pojecia - Zwiazek mechaniki z fizyka. 2 1
Podstawowe pojecia - Skalary, wektory, iloczyny, momenty,
w2 o 2
redukcja sit.
W3 | Prawa Newtona, zasady statyki. 2 1
W4 Sity reakcji tarcia wewnetrznego i zewnetrznego. Sity reakcji i 2 1
wiezy.
W5 | Réwnowaga, maszyny proste, Srodek pola figur ptaskich. 2 1
W6 | Momenty sit pierwszego i drugiego stopnia. 2 1
W7 | Momenty bezwtadnosci. 2 1
W8 | Kratownice. Warunki statycznej wyznaczalno$ci. 2 1
W9 | Kratownice. Metody rozwigzywania. 2 1
W10 | Belki obcigzone punktowo. Wskaznik wytrzymato$ci. 2 1
W11 | Belki obcigzone sitami ciggtymi. Warunki statycznej wyznaczalno$ci. 2 1
W12 | Sity tnace i momenty gngce w belkach. 2 1
W13 | Belki Gerbera. Mozliwo$¢ ruchu po wprowadzeniu przegubdéw. 2 1
W14 | Kinematyka bryly sztywnej. 2 1
W15 | Dynamika bryly sztywne;j. 2 1
Razem liczba godzin wykladéw 30 15
Lp. Tresci laboratoriow L iczba godzin na StqdiaCh
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Badania laboratoryjne pn. sity na wysiegniku Zurawia 4 2
L2 Badania laboratoryjne pn. prosta konstrukcja pretowa. 2 2
L3 Badania laboratoryjne pn. odksztatcenia pretéw podczas zginania 3 5
lub skrecania
Badania laboratoryjne pn. rownowaga w ptaskim, statycznie
L4 . 2 2
wyznaczalnym uktadzie
Badania laboratoryjne pn. wyznaczania sit w konstrukcjach
L5 6 2
kratowych.
Badania laboratoryjne pn. wyznaczanie sit reakcji w podporach na
L6 . g 6 2
przyktadzie badania belek.
L7 Badania laboratoryjne pn. odksztatcenia i wyboczenia pretéow 3 2
L8 Badania laboratoryjne pn. zagadnienia tarcia kot - zjawiska tarcia 2 2
L9 Badania laboratoryjne pn. wyznaczanie wspétczynnika tarcia klocka 2 5
o tarcze
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegoélnych form zajeé

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Projektor, uktady doswiadczalne w
Wyktad M2, wyktad problemowy, interaktywny pracowniach laboratorium

$rodowiskowego

M5, 3, ¢wiczenia laboratoryjne, obstuga i eksperymenty z

Laboratoria wykorzystaniem zestawéw dydaktycznych laboratorium

$rodowiskowego

Zestawy dosSwiadczalne w
pracowniach laboratorium
$rodowiskowego
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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 efektow pracy

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

(wybor z listy)
Wyktad F2, obserwacja/aktywno$¢ podczas zajec P1- egzamin pisemny
P3 - ocena podsumowujaca
Laboratoria F3, ocena sprawozdan powstata na podstawie acen

formujacych, uzyskanych w
semestrze

Efekty Wyktad Laboratoria |
przedmiotowe F2 P1 | F3 P3
EPW1 X X X
EPW2 X X X X
EPW3 X X X
EPU1 X X X
EPU2 X X X
EPK1 X X

I - Kryteria oceniania

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

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

przygotowac tekst
zawierajacy oméwienie
wybranych wynikéw realizacji
tego zadania

Ocena
Przedmlotowy Dostateczny, dostateczny plus Dobry, dobry plus bardzo dobry
efekt uczenia 3/3,5 4/45 5
sie (EP.) ’ ’

Zna wybrane pojecia z zakresu | Zna wiekszo$¢ poje¢ z zakresu | Zna wszystkie pojecia z
mechaniki technicznej mechaniki technicznej zakresu mechaniki technicznej
niezbednym do rozumienia niezbednym do rozumienia niezbednym do rozumienia

EPW1 L. L L
podstawowych zjawisk podstawowych zjawisk podstawowych zjawisk
wystepujacych w sterowanych | wystepujacych w sterowanych | wystepujacych w sterowanych
procesach i ich otoczeniu procesach i ich otoczeniu procesach i ich otoczeniu
Zna wybrane pojecia z zakresu | Zna wiekszo$¢ poje¢ z zakresu | Zna wszystKie pojecia z
wytrzymatos$ci materiatow, wytrzymato$ci materiatéw, zakresu wytrzymatosci
konstrukgc;ji i eksploatacji konstrukcji i eksploatacji materiatéw, konstrukeji i

EPW2 maszyn, mechaniki maszyn, mechaniki eksploatacji maszyn,
technicznej cyklu zycia technicznej cyklu zycia mechaniki technicznej cyklu
urzadzen, obiektow i urzadzen, obiektow i zycia urzadzen, obiektow i
systemow technicznych systemoéw technicznych systemow technicznych
Zna wybrane podstawowe Zna wiekszo$¢ podstawowych | Zna wszystkie podstawowe
narzedzia i techniki narzedzi i technik narzedzia i techniki

EPW3 wyKkorzystywane do wykorzystywane do wykorzystywane do
projektowania systemow i projektowania systemow i projektowania systemow i
urzadzen urzadzen urzadzen
potrafi opracowac¢ potrafi opracowac potrafi opracowac
dokumentacje dotyczaca dokumentacje dotyczaca dokumentacje dotyczaca
realizacji zadania realizacji zadania realizacji zadania
inzynierskiego z obszaru inzynierskiego z obszaru inzynierskiego z obszaru

EPU1 mechaniki technicznej mechaniki technicznej i mechaniki technicznej i

przygotowac tekst
zawierajacy omdéwienie
wszystkich wynikéw realizacji
tego zadania
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oblicza i modeluje wybrane
procesy stosowane w

oblicza i modeluje wiekszos¢
proceséw stosowanych w

oblicza i modeluje wszystkie
procesy stosowane w

dziatalno$ci inzynierskiej, w
tym jej wptywu na srodowisko

EPU2 projektowaniu, projektowaniu, projektowaniu,
konstruowaniu i obliczaniu konstruowaniu i obliczaniu konstruowaniu i obliczaniu
elementéw maszyn i urzadzen | elementdéw maszyn i urzadzen | elementéw maszyn iurzadzen
ma Swiadomos¢ ponoszenia ma $wiadomos¢ ponoszenia ponoszenia odpowiedzialnosci
odpowiedzialno$ci za odpowiedzialno$ci za za podejmowane decyzje oraz
podejmowane decyzje podejmowane decyzje oraz ma | ma Swiadomos¢ waznosci i

EPK1 $Swiadomos$¢ waznosci rozumie pozatechniczne

aspekty i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej
wplywu na srodowisko

] - Forma zaliczenia przedmiotu

| Wyktad - egzamin; Laboratorium - zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

Warszawskiej, 2001.

2. Mechanika techniczna

Wydaw. Naukowe, 1980.

3. Mechanika techniczna:

Pedagogiczne, 2004.

1. Mechanika techniczna; Dynamika / Henryk Glowacki. - Warszawa: Oficyna Wydawnicza Politechniki

Literatura zalecana / fakultatywna:

Naukowo-Techniczne, 1998.

1. Mechanika techniczna [CD-ROM] : Wersja 1.1 : ¢wiczenia / Bogustaw Kozak. - Warszawa:
Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne S.A, 2004.
2. Mechanika techniczna. T. 2, Kinematyka i dynamika / Jan Misiak. - Wyd. 4. - Warszawa: Wydawnictwa

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 7
Czytanie literatury 10 25
Przygotowanie do zajeé laboratoryjnych 15 15
Przygotowanie do egzaminu 10 20

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 Krzywoszyja

Data sporzadzenia / aktualizacji

14 kwietnia 2021

gkrzywoszyja@ajp.edu.pl

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

Podpis
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Wydzial Techniczny

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

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) |B.8

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Materiaty konstrukcyjne

2. Punkty ECTS 4/4

3. Rodzaj przedmiotu kierunkowy

4. Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow I/1

6. Imig i.nazwisko koordynatora . dr hab. inZ. Anna Konstanciak, prof. AJP
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 2 W: (15); Cw.: (0); Lab.: (30) Proj. (15) W: (10); Cw.: (0); Lab.: (18) Proj. (10)
Liczba

godzin 60 38

ogbétem

C - Wymagania wstepne

Podstawowa wiedza z zakresu nauk technicznych, w szczegdlnosci

Z materiatloznawstwa

i wytrzymatos$ci materiatow.

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

cwi

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

Cw2

Przekazanie wiedzy ogolnej dotyczacej standardéw i norm technicznych dotyczacych
zagadnien inzynierii bezpieczenistwa systemdw, urzadzen, proceséw, i zwigzanych z tym
technik i metod programowania, szyfrowania danych, zarzadzania jako$cia i analizy ryzyka.

cw3 | Przekazanie wiedzy dotyczacej bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony wtasnosci
przemystowej, prawa autorskiego niezbednej dla rozumienia i tworzenia spotecznych,
ekonomicznych, prawnych i pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;.
Umiejetnosci
cu1 | Wyrobienie umiejetnosci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowanie

informacji z literatury, baz danych i innych Zrédel, opracowywania dokumentacji,
prezentowania ich i podnoszenia kompetencji zawodowych.
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Cu2

Wyrobienie umiejetno$ci projektowania maszyn, realizacji proceséw wytwarzania, montazu
i eksploatacji maszyn, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn

oraz nadzér nad ich eksploatacja.

Kompetencje spoteczne

CK1

Przygotowanie do uczenia sie przez cate Zycie, podnoszenie kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci, podjecia pracy zwigzanej z
projektowaniem, realizacjg proceséw wytwarzania, montazu i eksploatacji maszyn.

CK2

Uswiadomienie wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym
jej wpltywu na $Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnoSci za podejmowane decyzje.
Wspétdziatanie w grupie i przyjmowanie odpowiedzialnosSci za wspdlne realizacje,
kreatywnos$¢ i przedsiebiorczo$¢ oraz potrzebe przekazywania informacji odno$nie osiggniec

technicznych i dzialania inZyniera.

E - Efekty ksztalcenia przedmiotowe i kierunkowe

Przedmiotowy efekt ksztalcenia (EP) w zakresie wiedzy (W), Kierunkowy
umiejetnosci (U) i kompetencji spotecznych (K) efekt
ksztalcenia
Wiedza (EPW1-EPW3)

EPW1 | Ma wiedze ogdlng obejmujaca kluczowe zagadnienia z zakresu materiatow | K W05
konstrukcyjnych.

EPW2 | Student zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane | K. W11
przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z automatyka i
robotyka.

EPW3 | Ma wiedze w zakresie standardéw i norm technicznych zwigzanych z | K W12
automatyka i robotyka.

Umiejetnosci (EPU1-EPU2)

EPU1 | Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych Zrddet, takze w | K U01
jezyku angielskim lub innym jezyku obcym uznawanym za jezyk komunikacji
miedzynarodowej w zakresie automatyki i robotyki; potrafi integrowaé
uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski
oraz formutowac i uzasadniaé opinie.

EPU2 | Potrafi pracowac¢ indywidualnie i w zespole; umie oszacowac czas potrzebny | K U25
na realizacje zleconego zadania; potrafi opracowac i zrealizowac
harmonogram prac zapewniajacy dotrzymanie terminéw.

Kompetencje spoteczne (EPK1)
EPK1 | Ma $wiadomo$¢ wazno$ci dziatalno$ci inzynierskiej i ich skutkow. K_K02,
K_K03

F - Tresci programowe oraz liczba godzin na poszczegdlnych formach zajeé

Liczba godzin na studiach

Lp. | Tresci wykladow
stacjonarnych | niestacjonarnych
W1 | Wprowadzenie. Materiaty techniczne naturalne i inzynierskie -
struktura, wtasciwosci i zastosowanie. Zasady doboru materiatow 2 1
inzynierskich. Budowa materii i wigzan.
W2 | Wihasciwosci materiatéw, Zrédta danych. Techniczne stopy zelaza -
stale, staliwo, Zeliwo - kryteria podziatu, zarys wtasciwosci, 3 1,5
zastosowanie.
W3 | Metale niezelazne - aluminium i jego stopy, miedzZ i jej stopy. 3 1,5
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W4 | Klasyfikacja i wtasciwos$ci materialéw spiekanych i ceramicznych. 2 1
W5 | Rodzaje i wlasciwosci materiatow kompozytowych. 1 1
W6 | Rodzaje i wtasSciwosci polimerow. 1 1
w7 Tworzywa porowate. 1 1
W8 | Zajecia podsumowujace. Egzamin 2 2
Razem liczba godzin wyktadéw 15 10
Lp. | Trescilaboratoriow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie do ¢wiczen laboratoryjnych; szkolenie bhp. 1 1
L2 Jednostki podstawowe i pochodne w uktadzie SI 1 1
L3 Wyznaczanie wybranych wtasciwos$ci materiatéw. 3 2
L4 Podstawowe prawa oraz wskazniki charakteryzujace fizyczno- 3 )
mechanicznych metali.
L5 OkreSlenie ciezaru materiatow. 3 2
L6 Odksztatcenia sprezyste. Prawo Hooka. 4 2
L7 Odksztatcenia plastyczne materiatdw, naprezenia plastyczne. 4 )
Granica plastycznosci.
L8 Wspotczynnik bezpieczenstwa - obliczenia. 3 2
L9 Rozszerzalno$¢ cieplna metali. 4 2
L10 | Termin odrébkowy. 2 1
L11 | Zajecia podsumowujace, zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18
Lp. Tresci projekt()w Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
P1 Formutowanie zatoZen projektowych. 1 1
P2 Dobér materiatu do realizacji zadania. Okreslenie wiasciwosci 5 15
fizyko-mechanicznych wybranych materiatow. ’
P3 Obliczenia projektowe. 7 55
P4 Dokumentacja projektowa opracowanych rozwigzan i prezentacja 3 1
wynikow.
P5 Omowienie podsumowujgce projektow. Zaliczenie. 2 1
Razem liczba godzin laboratoriéw 15 10

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

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybér z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad Wyktad informacyjny. Komputer i projektor multimedialny, tablica
Wyktad problemowy potaczony z dyskusja. sucho$cieralna.
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projektu, zadania projektowe, doskonalenie
metod i technik analizy zadania inZzynierskiego

Laboratoria Konsultacje, praca w grupach, ¢wiczenia Komputer i projektor multimedialny, tablica
laboratoryjne suchoscieralna. Stanowiska laboratoryjne z
mikroskopem optycznym.
Projekt Konsultacje, praca w grupach, metoda Komputer i projektor multimedialny,

Katalogi i normy.

H - Metody oceniania osiaggniecia efektoéw ksztalcenia na poszczegdolnych formach zajec

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe
uzupetniania wiedzy lub stosowania okre$lonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektéw pracy (wybor z

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

zajec

listy)
Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢ P2 - egzamin - praca pisemna
Laboratoria F2 - obserwacja/aktywnos¢ (przygotowanie do P3 - ocena podsumowujaca na
zaje¢, ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zaje¢) | podstawie ocen formujacych,
F3 - praca pisemna (sprawozdania) uzyskanych w semestrze
Projekt F2 - obserwacja/aktywnos¢, przygotowanie do P3 - ocena podsumowujaca z ocen

formujacych, uzyskanych w semestrze

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektow ksztalcenia (wstawic ,x")

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F2 P2 F2 F3 P3 F2 P3
EPW1 X X X
EPW2 X X
EPW3 X X X X X X
EPU1 X X X X X
EPU2 X X X X X
EPK1 X
I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena

Przedmlotowy. Dostateczny/dostateczny plus Dobry/dobry plus Bardzo dobry

efekt ksztalcenia
3/3,5 4/4,5 5

(EP)

EPW1 ma wiedze 0go6lna | ma wiedze 0golng | ma wiedze 0g6lng
obejmujaca  podstawowe | obejmujaca wiekszo$¢ | obejmujaca kluczowe
zagadnienia z  zakresu | kluczowych zagadnien =z | zagadnienia z  zakresu
materiatow zakresu materiatéw | materiatow
konstrukcyjnych konstrukcyjnych konstrukcyjnych

EPW?2 zna kilka podstawowych | zna wiekszo$¢ | zna wszystkie podstawowe
metod, technik, narzedzi i | podstawowych metod, | metody, techniki, narzedzia
materiatdow  stosowanych | technik, narzedzi i | i materiaty stosowane przy
przy rozwigzywaniu | materiatbw  stosowanych | rozwigzywaniu  prostych
prostych zadan | przy rozwigzywaniu | zadan inzynierskich
inzynierskich zwigzanych z | prostych zadan | zwigzanych z automatykg i
automatyka i robotyka inzynierskich zwigzanych z | robotyka

automatyka i robotyka

EPW3 ma podstawowg wiedze w | ma przecietng wiedze w | ma zaawansowang wiedze
zakresie standardéw i | zakresie standardowinorm | w zakresie standardow i
norm technicznych norm technicznych
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zwigzanych z automatyka i
robotyka

technicznych zwigzanych z
automatyka i robotyka

zwigzanych z automatyka i
robotyka

dziatalno$ci inzynierskiej i
ich skutkéw, ale nie potrafi
sie do nich odnies$¢

dziatalnosci inzynierskiej i
ich skutkéw oraz potrafi sie
do nich odnie$¢

EPUL potrafi ~w  niewielkim | potrafi w  przeciethym | potrafi w rozwinietym
stopniu pozyskiwac | stopniu pozyskiwac | stopniu pozyskiwac
informacje z literatury, baz | informacje z literatury, baz | informacje z literatury, baz
danych i innych Zrédet, | danych i innych Zrédet, | danych i innych Zrédet,
takze w jezyku angielskim | takze w jezyku angielskim | takze w jezyku angielskim
lub innym jezyku obcym | lub innym jezyku obcym | lub innym jezyku obcym
uznawanym za  jezyk | uznawanym  za  jezyk | uznawanym = za  jezyk
komunikacji komunikacji komunikacji
miedzynarodowej w | miedzynarodowej w | miedzynarodowej w
zakresie  automatyki i | zakresie = automatyki i | zakresie automatyki i
robotyki; potrafi | robotyki; potrafi | robotyki; potrafi
integrowac uzyskane | integrowac uzyskane | integrowac uzyskane
informacje, dokonywac¢ ich | informacje, dokonywa¢ ich | informacje, dokonywac ich
interpretacji, a  takze | interpretacji, a takze | interpretacji, a  takze
wyciggaé wnioski oraz | wyciaggaé wnioski oraz | wyciagga¢ wnioski oraz
formutowa¢ i uzasadnia¢ | formutowaé i uzasadnia¢ | formutowaé i uzasadnia¢
opinie opinie opinie

EPU2 potrafi w niewielkim potrafi w  przecietnym | potrafi w pelni pracowac
zakresie pracowacé zakresie pracowac | indywidualnie i w zespole;
indywidualnie i w zespole, | indywidualnie i w zespole; | umie = oszacowaé¢  czas
umie oszacowac czas umie oszacowac czas | potrzebny na realizacje
potrzebny na realizacje potrzebny na realizacje | zleconego zadania; potrafi
zleconego zadania oraz zleconego zadania, potrafi | opracowaé¢ i zrealizowal
opracowac i zrealizowac opracowa¢ i zrealizowaé | harmonogram prac
harmonogram prac harmonogram prac | zapewniajgcy dotrzymanie
zapewniajacy dotrzymanie | zapewniajacy dotrzymanie | termindéw
terminéw terminéw

EPK1 ma $wiadomo$¢ waznos$ci | ma $wiadomos$¢ wazno$ci | ma Swiadomos$¢ waznosci

dziatalno$ci inzynierskiej i
ich skutkéw oraz odnosi sie
kompleksowo i prezentuje
nieszablonowy sposéb
mys$lenia

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Wyklad - egzamin: praca pisemna. Opracowanie wybranych zagadnien. Ocena punktowa za kazde zagadnienie z
przeliczeniem na skale 100 - punktowa i ocena koncowa zgodnie z Zarzadzeniem Dziekana.

Laboratorium - zaliczenie z oceng: $rednia z ocen z poszczegdblnych laboratoriéw (sprawozdanie), z przeliczeniem
na skale 100 - punktéw i oceng konicowa zgodnie z Zarzadzeniem Dziekana.

Projekt - zaliczenie z oceng: Srednia z ocen poszczegélnych projektdw, takze oceny za aktywno$¢ z przeliczeniem

na skale 100 - punktowa i ocena koncowa zgodnie z Zarzadzeniem Dziekana.

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
8. Dobrzanski L. A, Materiaty inzynierskie i projektowanie materiatowe. Wyd. PWN 2012.

9.

Prowans S., Materiatoznawstwo, PWN, Warszawa 1988.
10. Przybylowicz K., Metaloznawstwo, Wyd. AGH, Krakéw 1982.
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11. Rudnik T.: Metaloznawstwo, Wyd. Nauk. PWN, Warszawa 1998.
12. Ashby M.F,, Jones D.R.A.: Materiaty Inzynierskie I i II, WNT, Warszawa 1996.
13. Blicharski M.: Wstep do inzynierii materiatowej, WNT, Warszawa 2001.

Literatura zalecana / fakultatywna:
4. Lewandowska M., Kurzydtowski K., Nanomaterialy inzynierskie. Konstrukcyjne i funkcjonalne, Wyd. PWN,

2011.
5. Konopko K., Biomimetyczne metody wytwarzania materiatéw, Wyd. Polit. Warszawskiej, Warszawa 2013.
6. Woznica H.: Podstawy materiatoznawstwa, Wyd. Polit. Slqskie]’, Gliwice, 2002.

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 38
Konsultacje 1 2
Czytanie literatury 10 16
Przygotowanie do laboratoriow 5 8
Opracowanie sprawozdan 5 8
Przygotowanie projektéw 10 16
Przygotowanie do egzaminu 9 12
Suma godzin: 100 100
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin: 25 godz.): 4 4
L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Dr hab. inz. Anna Konstanciak
Data sporzadzenia / aktualizacji 08.09.2021r.
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) akonstanciak@ajp.edu.pl
Podpis
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Wydziat

Techniczny

Kierunek

Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

B.9

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogolne

1. Nazwa przedmiotu Podstawy robotyki
2. Punkty ECTS 4

3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy

4. ]Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow

1

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Dr inz. Grzegorz Andrzejewski

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne

Semestr 3 W: 15; Lab.: 15; Proj. 30

W: 10; Lab.: 10; Proj.: 18

Liczba 60
godzin
ogbtem

38

C - Wymagania wstepne

Podstawy elektrotechniki i elektroniki

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

CW1 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw robotyki

CW2 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstawowych metod i narzedzi stosowanych w robotyce

Umiejetnosci

CU1 | Wyrobienie umiejetno$ci postugiwania sie srodowiskami programistycznymi i narzedziami do
projektowania i weryfikacji proceséw robotyki

CU2 | Wyrobienie umiejetno$ci zwigzanych z formutowaniem specyfikacji proceséw

Kompetencje spoteczne

CK1 I 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 Kierunkowy
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | ma wiedze ogdlng obejmujaca zagadnienia z zakresu podstaw robotyki K W04
EPW2 | zna podstawowe metody i narzedzia stosowane w robotyce K W09,
K W11

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 | potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi, K_U07,K_U08
symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji proceséw automatyki i robotyki

funkcji

EPU2 | potrafi sformutowac specyfikacje procesu, systemu na poziomie realizowanych K _U13

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1 I Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate Zycie w zakresie | K K01, K_K04
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F - Tre$ci programowe oraz liczba godzin na poszczeg6lnych formach zajeé

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

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

W2 | Pojecia podstawowe 2 2

W3 | Elementy sensoryczne i wykonawcze robotyki 2 1

W4 | Regulatory przemystowe: rodzaje, wymagania, nastawy. 2 1

W5 | Programowanie robotéw. 2 1

W6 | Wizualizacja w systemach sterowania. 2 1

W7 | Roboty i manipulatory: budowa, kinematyka, programowanie. 2 1

W8 | Podsumowanie. 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 Analiza elementéw automatyki. 2 2

L3 Sterowanie robotem Mitsubishi: uruchamianie, praca reczna, cz. I. 2 1

L4 Sterowanie robotem Mitsubishi: uruchamianie, praca reczna, cz. 1. 2 1

L5 Sterowanie robotem Mitsubishi: proste sekwencje, cz. L. 2 1

L6 Sterowanie robotem Mitsubishi: proste sekwencje, cz. 1. 2 1

L7 Termin odrébczy 1L 2 1

L8 Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriow 15 10

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 30 18
projektu oraz przygotowania pisemnego raportu i zaprezentowania
wynikéw projektu. Tematy projektéw realizowanych przez
studentéw dotyczy¢ beda robotyki
Razem liczba godzin projektéw 30 18

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

Forma zaje¢

Metody dydaktyczne (wybor z listy)

Srodki dydaktyczne

realizacja zadania inZynierskiego w grupie)

Wyktad M1 - wyktad informacyjny, M2 - wyktad problemowy komputer i projektor
potaczony z dyskusja multimedialny, tablica
sucho$cieralna
Laboratorium M5 - éwiczenia doskonalace obstuge oprogramowania sprzet laboratoryjny (sterowniki
maszyn i urzadzen, PLC Siemens, robot Mitsubishi,
sensory, aktuatory, itp.),
komputery klasy PC wraz z
oprogramowaniem
Projekt M5 - Metoda praktyczna (przygotowanie projektu, komputery z dostepem do

Internetu
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H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegodlnych formach zajeé

Forma zaje¢

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

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

(wybor z listy)
Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢ P2 - kolokwium
Laboratorium | F2 - obserwacja/aktywnos¢ (przygotowanie do zajec, P3 - ocena podsumowujaca
ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zajec i jako pracy powstata na podstawie ocen
wlasnej) formujacych, uzyskanych w
F3 - praca pisemna (sprawozdanie) semestrze
Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw projektowych P4 - projekt
H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x")
Efekty Wyktad Laboratorium Projekt
przedmiotowe F2 P2 F2 F3 P3 F5 P4
EPW1 X
EPW2 X X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X
EPK1 X X 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 oméwic¢ | Potrafi zdefiniowa¢ i oméwi¢ | Potrafi zdefiniowa¢ i omoéwic
niektére wymagane | wiekszo$¢ wymaganych | wszystkie wymagane
zagadnienia yA zakresu | zagadnien z zakresu podstaw | zagadnienia vA zakresu
podstaw robotyki. robotyki. podstaw robotyki.

EPW2 Potrafi wskaza¢ i omoéwic¢ | Potrafi wskaza¢ i omowi¢ | Potrafi wskaza¢ i omowic
niektére wymagane metody i | wiekszos¢ wymaganych | wszystkie wymagane metody i
narzedzia stosowane w i | metodinarzedzi stosowanych | narzedzia  stosowane = w
robotyce. w robotyce. robotyce.

EPU1 Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie | Potrafi postuzy¢ sie
niektérymi wymaganymi | wiekszo$cig wymaganych | wszystkimi wymaganymi
funkcjonalno$ciami srodowisk | funkcjonalnosci ~ $rodowisk | funkcjonalno$ciami srodowisk
programistycznych oraz | programistycznych oraz | programistycznych oraz
narzedzi i robotyKki. narzedzi i robotyki. narzedzi robotyKki.

EPU2 Potrafi sformutowac | Potrafi sformutowac | Potrafi sformutowac
specyfikacje procesu, systemu | specyfikacje procesu, systemu | specyfikacje procesu, systemu
na poziomie realizowanych | na poziomie realizowanych | na poziomie realizowanych
funkcji na poziomie | funkcji na poziomie dobrym. funkcji na poziomie bardzo
dostatecznym. dobrym.

EPK1 Rozumie potrzebe uczenia sie | Rozumie potrzebe uczenia sie | Rozumie potrzebe uczenia sie
wyrazona dostatecznym | wyrazong dobrym | wyrazong bardzo dobrym
przygotowaniem, aktywno$cia | przygotowaniem, aktywno$cia | przygotowaniem, aktywno$cia
na zajeciach oraz | na zajeciach oraz | na zajeciach oraz
przygotowywanymi przygotowywanymi przygotowywanymi
sprawozdaniami. sprawozdaniami. sprawozdaniami.

] - Forma zaliczenia przedmiotu
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Zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

1. Klimasara W.]., Pitat Z., Podstawy automatyki i robotyki, WSiP, Warszawa 2006.

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. T.Kaczorek, Teoria sterowania i systeméw, PWN, Warszawa 1999.

L - Obciazenie praca studenta:

Forma aktywnosci studenta

Liczba godzin na realizacje

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych

Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 38
Konsultacje 5 5

Czytanie literatury 10 22
Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych i projektowych 10 15
Opracowywanie sprawozdan 15 20

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 14 kwietnia 2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

gandrzejewski@ajp.edu.pl

Podpis
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Wydzial Techniczny
Kierunek Mechanika i budowa maszyn
Poziom studiéw Studia pierwszego stopnia
Forma studiow Stacjonarne / Niestacjonarne
Profil ksztalcenia Profil praktyczny

Pozycja w planie studiow (lub kod przedmiotu) B.10

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogélne

1. Nazwa przedmiotu Mechanika plynéw

2. Punkty ECTS 3

3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy

4.]Jezyk przedmiotu jezyk polski

5. Rok studiow I

6. Imie 1.nazw1sko koordynatora o Prof. Janusz Szymczyk
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

Nr semestru | Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 3 W: 30; Cw. 15; Lab.: 15; W: 15; Cw. 10; Lab.: 10;
Liczba

godzin 60 35

ogbétem

C - Wymagania wstepne

‘ Zaliczony przedmiot Fizyka

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

Cwi I zapoznanie z podstawowymi pojeciami z zakresu mechaniki ptynéw

Umiejetnosci

Cu1 l wyrobienie umiejetnos$ci analizowania i projektowania uktadéw przeptywowych

Kompetencje spoteczne

CK1

uswiadomienie waznoSci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu

na Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$cig za podejmowane decyzje

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i kierunkowe

projektowaniu, konstruowaniu i obliczaniu elementdw maszyn i urzadzen

Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Klerunkowy
. efekt uczenia
kompetencji spotecznych (K) Sie
Wiedza (EPW...)
pojecia z zakresu mechaniki ptynéw niezbedne do rozumienia podstawowych zjawisk
EPW1 ) A : K_ W02
wystepujacych w sterowanych procesach i ich otoczeniu
pojecia z zakresu mechaniki pltynéw i wytrzymatosci materiatéw, konstrukcji i
EPW2 | eksploatacji maszyn, mechaniki technicznej cyklu zycia urzadzen, obiektéw i K_W06
systemé6w technicznych
Umiejetnosci (EPU...)
potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczaca realizacji zadania inzynierskiego z obszaru
EPU1 | mechaniki ptynéw i przygotowac tekst zawierajacy omoéwienie wynikéw realizacji K _U02
tego zadania
EPU? oblicza i modeluje procesy zwigzane z mechanikg plynéw stosowane w K_U09

Kompetencje spoteczne (EPK...)
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EPK1

ponoszenia odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje oraz ma $wiadomos¢
waznoSci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalno$ci inzynierskiej, w tym K_KO03
jej wptywu na $rodowisko

F - TreSci programowe oraz liczba godzin na poszczeg6lnych formach zajeé

Lp.

Tresci wyktadow . Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

w1

Mechanika ptynéw, podstawowe pojecia, gestos¢, Scisliwose, 1 1
strumien masy, strumien objetosci, wtasciwo$ci ptynow

w2

Cisnienie, barometr Torricellego. R6zne znaczenie fizyczne 1 1
ci$nien

w3

Hydrostatyka, podstawowe réwnanie hydrostatyki, paradoks 2 1
hydrostatyczny. Rozktad ci$nienia w naczyniach potaczonych,
prawo Pascala. Réwnowaga cieczy w polu grawitacyjnym.
Warstwy ptyndw niemieszajgcych sie c

w4

Zastosowania prawa hydrostatyki. Wypoér hydrostatyczny, prawo 2 1
Archimedesa

W5

Dynamika ptynédw. Lepko$¢, napiecia styczne i normalne, prawo 2 1
tarcia Newtona

We

Zasada zachowania masy, rownanie ciggtosci, rozgatezienie rur

w7

Zasada zachowania energii. Przeptyw ptynu niescisliwego bez
tarcia i bez maszyny przeptywowej (réwnanie Bernoulliego),
formy zapisywania réwnania Bernoulliego, zastosowanie
réwnania Bernoulliego

w8

Niescisliwe przeptywy bez tarcia z doprowadzeniem lub 2 1
odprowadzeniem energii. Moc pompz lub turbinz w uktadzie
przewodow

w9

Przeptywy ptynéw lepkich(z tarciem), opory liniowe w 2 1
rurociggach przy przeptywie laminarnym, wspétczynnik strat
liniowych w przeptywie laminarnym i turbulentnym, straty
cisnienia w elementach konstrukcyjnych rur - wspoétczynnik strat
miejscowych (lokalnych)

W10

Zasada zachowania pedu w przeptywach ustalonych, definicja 2 1
pedu. Koncepcja sity wsparcia Fwsp. Newtonowska rownowaga sit
do obliczenia sit reakgji.

w11

Zastosowania zasady zachowania pedu. Sity przeptywu w 3 2
elementach rurociaggu. Sity swobodnego strumienia. Uproszczona
teoria $migta, turbiny wiatrowe, silniki odrzutowe

w12

Podstawowe zjawiska w przeptywie. Warstwa przy$cienna. 2 1
Oderwanie warstwy przysciennej

W13

Optyw ciat przez ptyn rzeczywisty. Op6r i no$nos$¢ dynamiczna. 2 2
Podstawy praktycznej teorii skrzydta.

w14

Opor optywu réwnolegtej plaskiej ptytki

W15

Optyw kuli

Razem liczba godzin wykladéw 30 18

Lp.

Tresci ¢wiczen Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych
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C1 Réznica ci$nien w systemie naczyn potaczonych. Stosunek 2 1
gesto$ci w naczyniach potaczonych, ci$nienie w zbiorniku na
réznych poziomach, ttoki w systemie naczyn potaczonych,
pomiar ci$nienia manometrem, pomiar gestosci cieczy
aerometrem
Cc2 Rdéwnanie Bernoulliego bez tarcia: zaopatrzenie w wode domu ze 2 2
zbiornika ci$nieniowego, pomiar predkos$ci za pomoca rurki
Prandtla, btad przy okreslaniu predkosci za pomoca sondy
Prandtla zwezka Venturiego
C3 Rdéwnanie Bernoulliego bez tarcia: réznica ci$nien w dyszy, 2 1
zwezka Venturiego, konstrukcja dyfuzora do minimalnego
ci$nienia w przewodzie, okreslenie predkosci poprzez pomiar
ci$nienia manometrem
C4 Réwnanie Bernoulliego z tarciem i z maszyna przeptywowa: 2 2
Konstrukcja i planowanie fontanny, planowanie elektrowni
wodnej z turbing Peltona i Kaplana, wentylator osiowy,
wydajno$¢ pomp
C5 Rdéwnanie Bernoulliego z tarciem i z maszyng przeptywowa: 3 1
zasilanie stacji pomp, tunel aerodynamiczny, eksperymentalne
okreslenie wspdtczynnika tarcia w rurociggu, konstrukcja
elektrowni pompo-turbina
Zasada zachowania pedu. Przeptyw przez kolano, efekt sity na 3 2
redukcji rurociagu, transport wody w elementach, obliczenie
reakcji z powodu zmiany pedu
c7 Obliczenie sit oporu, wyporu dynamicznego, ciggu. Moc 1 1
konieczna do napedu statkow
Razem liczba godzin ¢wiczen 15 10
Liczba godzin na studiach
Lp. Tresci laboratoriow stacjonarnyc | niestacjonarnyc
h h
Podstawy pomiaru wielko$ci charakteryzujace przeptyw, modut
bazowy do do$wiadczen z mechaniki ptynéw, cechowanie Rotametru.
L1 i . . 0 : - 5 3
Cechowanie dyszy pomiarowej jako miernika wielkosci przeptywu
ptynu
Zwezka Venturiego, rozktad ci$nienia i predkosci ptynu wzdtuz
L2 | zwezki. Ocena strat na przeplywie. Dysza Venturiego jako miernik 5 3
wielkoSci przeptywu ptynu, cechowanie urzadzenia
Rurka Pitota, pomiar predkos$ci przeptywu ptynu w rurze. Pomiar
L3 | oporéw na dtugosci w ruchu ptynu i ich wptyw na charakter 5 4
przeptywu
Razem liczba godzin laboratoriow: 15 10
G - Metody oraz $rodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zajec
Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne

M2, wyktad problemowy potaczony z dyskusja,
M3, pokaz materiatu audiowizualnego, pokaz prezentacji
multimedialnej,

Whiteboard potaczony przez
internet, tablica i rzutnik,

1b - prezentacja modeli, zjawisk, proceséw,

Wyktad M4, wyktad z wykorzystaniem komputera, materiatow demonstracje z wykorzystaniem
multimedialnych, wyktad z biezacym wykorzystaniem modutu bazowego do badan
Zrédet internetowych, wyktad problemowy z parametréw przepltywéw
wykorzystaniem materiatéw multimedialnych

A . M5, 1a - prezentacja prac wlasnych, Whiteboard potaczony przez

Cwiczenia

internet, tablica i rzutnik,
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1c - prezentacja urzadzen,

2c - w ramach ¢wiczenl analiza modeli, zjawisk,
procesOw towarzyszacych przeptywowi ptynu -
przeprowadzanie do$wiadczen

demonstracje z wykorzystaniem
modutu bazowego do badan
parametréw przeptywdéw

Laboratorium

M5, 2c w ramach ¢wiczen analiza modeli, zjawisk,
proceséw towarzyszacych przeptywowi ptynu -
przeprowadzanie doswiadczen,

M5, 3b ¢wiczenia doskonalgce obstuge maszyn i
urzadzen

demonstracje z wykorzystaniem
modutu bazowego do badan
parametréw przeptywdow

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

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na potrzebe

uzupeliniania wiedzy lub stosowania okreslonych metod i
narzedzi, stymulujace do doskonalenia efektow pracy

(wybdr z listy)

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

P2 - kolokwium
P3, ocena uzyskana z ocen

laboratoryjnych wykonywanych podczas zajec.

Wyktad F2, obserwacja/aktywnos$¢ podczas wyktadow. formujacych poprzez trzy kolokwia
lub alternatywnie zadania domowe
do samodzielnego rozwigzania

F2, obserwacja/aktywnos$¢ podczas ¢wiczen, b2 trzy kolokwia lub alterna‘wanle
: o o zadania domowe do samodzielnego
A , przygotowanie do zaje¢, ocena ¢wiczen wykonywanych . .
Cwiczenia odczas zaje¢ jako pracy wilasnej, alternatywnie prace rozwigzania.
p 1ec) pracy ) P P3 ocena uzyskana z ocen
domowe. .
formujacych
P2, test sprawdzajacy znajomo$¢
. F2, obserwacja/aktywnos$¢ podczas ¢wiczen zagadnien ¢wiczen
Laboratorium

P4, sprawozdanie z
przeprowadzonych ¢wiczen

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

Efekty przedmiotowe

Wyktad

Cwiczenia |

Laboratorium

F2 p2 P3

F2

p2 P3 F2 | P2

P4

EPW1

EPW2

EPW3

EPU1

SRR
S ESR RS

SRR

EPU2

R R
R R

R R

R RERERE

EPK1

EPK2

SRR R R

SRR R R

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

maszyn, mechaniki
technicznej cyklu zycia

maszyn, mechaniki
technicznej cyklu zycia

Ocena
Przedmlotowy Dostateczny, dostateczny plus Dobry, dobry plus bardzo dobry
efekt uczenia 3/3,5 4/45 5
sie (EP..) ’ ’
Zna wybrane pojecia z zakresu | Zna wiekszo$¢ poje¢ z zakresu | Zna wszystkie pojecia z
mechaniki ptynéw mechaniki ptynéw zakresu mechaniki ptynéw
niezbednym do rozumienia niezbednym do rozumienia niezbednym do rozumienia
EPW1 L o o
podstawowych zjawisk podstawowych zjawisk podstawowych zjawisk
wystepujacych w sterowanych | wystepujacych w sterowanych | wystepujacych w sterowanych
procesach i ich otoczeniu procesach i ich otoczeniu procesach i ich otoczeniu
Zna wybrane pojecia z zakresu | Zna wiekszo$¢ pojec z zakresu | Zna wszystKie pojecia z
wytrzymatos$ci materiatow, wytrzymato$ci materiatow, zakresu wytrzymatosci
EPW2 konstrukcji i eksploatacji konstrukcji i eksploatacji materiatéw, konstrukeji i

eksploatacji maszyn,
mechaniki technicznej cyklu
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urzadzen, obiektow i urzadzen, obiektow i zycia urzadzen, obiektow i
systemo6w technicznych systemoéw technicznych systemow technicznych
Zna wybrane podstawowe Zna wiekszo$¢ podstawowych | Zna wszystkie podstawowe
narzedzia i techniki narzedzi i technik narzedzia i techniki
EPW3 wykorzystywane do wykorzystywane do wykorzystywane do
projektowania systemow i projektowania systemow i projektowania systemow i
urzadzen urzadzen urzadzen
potrafi opracowac potrafi opracowac potrafi opracowac
dokumentacje dotyczaca dokumentacje dotyczaca dokumentacje dotyczaca
realizacji zadania realizacji zadania realizacji zadania
inzynierskiego z obszaru inzynierskiego z obszaru inzynierskiego z obszaru
EPU1 mechaniki ptynéw mechaniki ptynow i mechaniki ptynow i
przygotowac tekst przygotowac tekst
zawierajgcy omowienie zawierajacy omoéwienie
wybranych wynikow realizacji | wszystkich wynikow realizacji
tego zadania tego zadania
oblicza i modeluje wybrane oblicza i modeluje wiekszos¢ oblicza i modeluje wszystkie
procesy stosowane w proceséw stosowanych w procesy stosowane w
EPU2 projektowaniu, projektowaniu, projektowaniu,
konstruowaniu i obliczaniu konstruowaniu i obliczaniu konstruowaniu i obliczaniu
elementéw maszyn i urzadzen | elementdéw maszyn i urzadzen | elementéw maszyn iurzadzen
ma Swiadomos$¢ ponoszenia ma Swiadomo$¢ ponoszenia ponoszenia odpowiedzialnosci
odpowiedzialno$ci za odpowiedzialno$ci za za podejmowane decyzje oraz
podejmowane decyzje podejmowane decyzje oraz ma | ma $wiadomos$¢ waznosci i
EPK1 $wiadomos$¢ waznosci rozumie pozatechniczne
dziatalno$ci inzynierskiej, w aspekty i skutki dziatalnosci
tym jej wptywu na srodowisko | inzynierskiej, w tym jej
wplywu na srodowisko

] - Forma zaliczenia przedmiotu

| Wyktad - zaliczenie z oceng; ¢wiczenia - zaliczenie z oceng; Laboratorium - zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
studentom

dostepny studentom

3. R.Zarzycki, ]. Prywer: Techniczna mechanika ptynéw, PWN, Warszawa 2017
4. Sz.SzczeniowsKi, Fizyka doswiadczalna. Cz. 1, PWN, Warszawa 1972

1. ]. A.Szymczyk: Mechanika ptynéw. Skript wyktadowy do studiéw wtasnych, Gorzéw 2021. Jest dostepny

2. J.A. Szymczyk: Cwicznia z mechaniki ptynéw. Skript z ¢wiczeniami do studiéw wiasnych, Gorzéw 2021. Jest

Warszawa 2001.

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. R.Puzyrewski, ]. Sawicki, Podstawy mechaniki ptynéw i hydrauliki, PWN, Warszawa 2000
2. Z.0rzechowski, ]. Prywer, R. Zarzycki: Zadania z mechaniki plynéw w inzynierii sSrodowiska, WNT,

3. C. Gotebiewski, E. Luczywek, E. Walicki: Zbiér zadan z mechaniki ptynéw, PWN, Warszawa 1980
4. Materialy z Internetu dotyczace zagadnien przedstawianych na wyktadzie i laboratorium - metody
pomiarowe parametrow przeptywu ptynu

L - Obciazenie praca studenta

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 35
Konsultacje z prowadzacymi zajecia 5 5
Czytanie literatury 10 20
Przygotowanie do laboratorium 10 15
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Przygotowanie do ¢wiczen 5 10

Przygotowanie do sprawdzianu 10 15
Suma godzin: 100 100

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

L - Informacje dodatkowe

Prof. Janusz Szymczyk

Imie i nazwisko sporzadzajacego
Data sporzgdzenia / aktualizacji 14 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) jszymczyk@ajp.edu.pl

Podpis



mailto:jszymczyk@ajp.edu.pl
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Pozycja w planie studiow (lub kod przedmiotu) B.11
Wydziat Techniczny
Kierunek Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

A - Informacje ogdlne

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

1. Nazwa przedmiotu

Sterowniki programowalne PLC

2. Punkty ECTS

3

3. Rodzaj przedmiotu

kierunkowy

4.]Jezyk przedmiotu

jezyk polski

5. Rok studiow

II

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 3

W: 15; Lab.: 30;

W: 10; Lab.: 18;

Liczba godzin ogétem

45

28

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

CW1 | Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw sterownikéw programowalnych PLC.

CW2 | Przekazanie wiedzy z zakresu bezpieczenstwa w systemach wykorzystujacych sterowniki
programowalne PLC.

Umiejetnosci

CU1 | Wyrobienie umiejetnosci wykorzystania poznanych metod i symulacji komputerowych do analiz,
projektowania i oceny systeméw wykorzystujacych sterowniki programowalne PLC.

CU2 | Wyrobienie umiejetnosci postugiwania sie wtasciwie dobranymi metodami i urzadzeniami
umozliwiajacymi zapewnienie bezpieczenstwa systeméw wykorzystujacych sterowniki
programowalne PLC

Kompetencje spoteczne

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

E - Efekty uczenia sie przedmiotowe i Kierunkowe
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Przedmiotowy efekt uczenia sie (EP) w zakresie wiedzy (W), umiejetnosci (U) i Kierunkowy
kompetencji spotecznych (K) efekt uczenia
sie
Wiedza (EPW...)
EPW1 | Ma elementarng wiedze z zakresu podstaw sterownikéw programowalnych PLC. K W05
EPW2 | Ma wiedze z zakresu bezpieczenstwa w systemach wykorzystujacych sterowniki K W13
programowalne PLC.
Umiejetnosci (EPU...)
EPU1 | Potrafi wykorzysta¢ poznane metody a takze symulacje komputerowe do analiz, K U11
projektowania i oceny systeméw wykorzystujacych sterowniki programowalne
PLC.
EPU2 | Potrafi postuzyc sie wtasciwie dobranymi metodami i urzadzeniami K_U05, K_.U08
umozliwiajgcymi zapewnienie bezpieczenstwa wykorzystujgcych sterowniki
programowalne PLC.
Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 | Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie w zakresie automatyki i robotyki. K K01

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

Lp. Tresci wyktadow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych

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

W2 | Systemy PLC: konstrukcja, moduty, klasyfikacja, parametry, przeglad 2 2
producentow.

W3 | Konfiguracja sprzetowa systemu PLC. Moduly rozszerzen. Standardy. 2 1

W4 | Programowanie systemow PLC: przeglad jezykéw programowania. 2 1

W5 | Standardowe i niestandardowe bloki funkcjonalne: przeglad. 2 1

W6 | Projektowanie prostych systemoéw sterujacych: modelowanie, 2 1
realizacja, weryfikacja.

W7 | Wizualizacja w systemach sterowania. 2 1

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

Lp. Tre$ci laboratoriow Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

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

L2 Wykorzystanie wejs$¢ i wyj$¢ cyfrowych - podtgczanie urzadzen 1/0. 2 2

L3 Realizacja funkcji logicznych. 2 1

L4 Systemy sterowania sekwencyjnego. 2 1

L5 Wykorzystanie uktadéw czasowych (timer). 2 1

L6 Wykorzystanie licznikéw (counter). 2 1

L7 Zegar czasu rzeczywistego. 2 1

L8 Termin odrébcezy 1. 2 1

L9 Wejscia analogowe. 2 1
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L10 | Podstawy wizualizacji - wymiana danych. 2 1
L11 | Wizualizacja stanu zmiennych. 2 1
L12 | Wprowadzanie danych z systemu HMI do sterownika PLC. 2 1
L13 | Wieloekranowo$¢ w systemach HMI, ograniczanie informacji. 3 2
L14 | Termin odrébczy II. 2 1
L15 | Podsumowanie i zaliczenie. 2 2
Razem liczba godzin laboratoriow 30 18

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

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 (sterowniki

maszyn i urzadzen,

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

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

Forma zajec

Ocena formujaca (F) - wskazuje studentowi na
potrzebe uzupelniania wiedzy lub stosowania
okre$lonych metod i narzedzi, stymulujace do
doskonalenia efektéw pracy (wybdr z listy)

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

Wyktad

F4 - wystgpienie - prezentacja multimedialna

P1 - egzamin ustny lub pisemny

Laboratoria

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

F3 - praca pisemna (sprawozdanie),

F5 - ¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia sprawdzajace
umiejetnosci),

P3 - ocena podsumowujaca

powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w

semestrze

H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,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
EPK1

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

Ocena
Przedmiotowy dostateczny / dobry /
efekt dostateczny plus 3/3,5 dobry plus bardzo dobry
uczenia sie 4/4,5 5
(EP.)
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EPW1 Potrafi zdefiniowa¢ i oméwi¢ | Potrafi  zdefiniowa¢ i Potrafi  zdefiniowa¢ i
niektére wymagane omoéwic wiekszo$¢ omoéwic wszystkie
zagadnienia z zakresu wymaganych zagadnien z wymagane zagadnienia z
podstaw sterownikéw podstaw podstaw
programowalnych PLC sterownikow sterownikow

programowalnych programowalnych
PLC PLC

EPW2 Potrafi zdefiniowa¢ i omowi¢ | Potrafi zdefiniowac i oméwi¢ | Potrafi zdefiniowac i oméwic
niektére wymagane wiekszo$¢ wymaganych wszystkie wymagane
zagadnienia z zakresu zagadnien z zakresu zagadnienia z zakresu
bezpieczenstwa w systemach | bezpieczenstwa w systemach | bezpieczenstwa w systemach
sterownikow sterownikow sterownikow
programowalnych PLC. programowalnych PLC. programowalnych PLC.

EPU1 Potrafi postuzyc sie Potrafi postuzyc¢ sie Potrafi postuzyc¢ sie
niektérymi poznanymi wiekszos$cig poznanych metod | wszystkimi poznanymi
metodami i symulacjami i symulacji komputerowych metodami i symulacjami
komputerowymi do analiz, do analiz, projektowania i komputerowymi do analiz,
projektowania i oceny oceny systemdéw sterownikéw | projektowania i oceny
systemow sterownikéw programowalnych PLC. systemow sterownikéw
programowalnych PLC. programowalnych PLC.

EPU2 Potrafi postuzy¢ sie Potrafi postuzy¢ sie Potrafi postuzy¢ sie
niektérymi poznanymi wiekszo$cig poznanych metod | wszystkimi poznanymi
metodami i urzadzeniami i urzadzen umozliwiajacych metodami i urzagdzeniami
umozliwiajgcymi zapewnienie | zapewnienie bezpieczenstwa umozliwiajacymi zapewnienie
bezpieczenstwa sterownikow | sterownikow bezpieczenstwa sterownikow
programowalnych PLC. programowalnych programowalnych PLC.

PLC.

EPK1 rozumie potrzebe uczenia sie | rozumie potrzebe uczenia sie | rozumie potrzebe uczenia sie
wyrazong przygotowaniem wyrazong przygotowaniem wyrazong przygotowaniem
prezentacji i jej wygloszeniem | prezentacjiijej wygtoszeniem | prezentacjiijej wygloszeniem
ale tylko na poziomie na poziomie szczegétowym na poziomie szczeg6étowym i
ogo6lnym. ale bez dogtebnej znajomosci | $wiadczacym o dogtebne;j

tematyki. znajomosci tematyki.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

|egzamin

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowigzkowa:
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, Krakow, 1999.

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

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje

Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zajec¢ z nauczycielem/ami 45 28
Konsultacje 7
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Czytanie literatury 5 10
Przygotowanie sprawozdan 10 15
Przygotowanie do egzaminu 10 15

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

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego dr inz. Grzegorz Andrzejewski
Data sporzadzenia / aktualizacji 14 kwietnia 2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon) gandrzejewski@ajp.edu.pl
Podpis
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Wydzial Techniczny
Kierunek Automatyka i robotyka
Poziom studiéw Pierwszego stopnia
Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne
Profil ksztalcenia Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) B.12

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogolne

1. Nazwa przedmiotu Podstawy konstrukcji i eksploatacji maszyn
2. Punkty ECTS 5

3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy

4. Jezyk przedmiotu Polski

5. Rok studiéw 11

6. Imie 1.nazw1sko koordynatora o Dr inz. Marcin Jasifski

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.: 15; Proj.: 30 W: 15; Lab.: 10; Proj.: 18

Liczba 75 43

godzin

ogoétem

C - Wymagania wstepne

1.
2.

Pozytywnie zaliczona Grafika inzynierska i CAD
Pozytywnie zaliczone Materiatoznawstwo

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

cwi

Student ma wiedze w zakresie wiedzy technicznej obejmujacej terminologie, pojecia, teorie, zasady,
metody, techniki, narzedzia i materialy stosowane przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich
zwigzanych z automatyka i robotyka

cw2

Student ma wiedze ogdlng dotyczaca standardéw i norm technicznych odnoszacych sie do automatyki
i robotyki

Umiejetnosci

Cu1

Student ma umiejetnos$ci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowanie informacji z
literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji, prezentowania ich i podnoszenia
kompetencji zawodowych,

Cu2

Student ma umiejetnosci projektowania maszyn, realizacji proceséw wytwarzania, montazu i
eksploatacji maszyn, doboru materiatéw inzynierskich stosowanych jako elementy maszyn oraz nadzér
nad ich eksploatacja.

Kompetencje spoteczne

CK1

Student ma §wiadomo$¢ waznoSci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym
jej wptywu na S$rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje,
wspétdziatanie w grupie i przyjmowanie odpowiedzialno$ci za wspdlne realizacje, kreatywnos$¢ i
przedsiebiorczos¢ oraz potrzebe przekazywania informacji odno$nie osiggnie¢ technicznych i dziatania
inzyniera.

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...)
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EPW1 | Student ma wiedze z zakresu wytrzymatosci materiatéw, konstrukcji i eksploatacji | K. W05
maszyn, mechaniki technicznej cyklu Zycia urzadzen, obiektéw i systemow

EPW2 | Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie standardéw i norm technicznych | K W12
zwigzanych z budowg, dziataniem i eksploatacja maszyn, urzadzen i proceséw

Umiejetnosci (EPU...)

EPU1 | Potrafi opracowaé¢ dokumentacje dotyczaca realizacji zadania inzynierskiego i | K _U03
przygotowac tekst zawierajacy oméwienie wynikow realizacji tego zadania

EPU2 | Student potrafi poréwnac¢ rozwiagzania projektowe elementéw i uktadéw maszyn i | K U11
urzadzen ze wzgledu na zadane kryteria uzytkowe i ekonomiczne (pobdr mocy,
szybko$¢ dziatania, koszt itp.)

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1 | Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie K K01

EPK2 | Student ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie i skutki dziatalno$ci inzynierskiej | K_K02
zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje

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

Lp.

Tres$ci wyktadéow

Liczba godzin na studiach

stacjonarnych

Niestacjonarnych

w1

Fazy istnienia obiektu technicznego, procesy projektowania i
konstruowania. Podziat maszyn, podzespoty i czesci (elementy).
Metody  heurystyczne. Normalizacja 1 standaryzacja w
projektowaniu. Tolerancje i pasowania. Kryteria oceny konstrukcji,
warunki ograniczajgce, obszar rozwiagzan dopuszczalnych, proces
zuzycia.

2

1

w2

Fazy istnienia obiektu technicznego, procesy projektowania i
konstruowania. Podzial maszyn, podzespoty i czes$ci (elementy).
Metody  heurystyczne. Normalizacja 1 standaryzacja w
projektowaniu. Tolerancje i pasowania. Kryteria oceny konstrukeji,
warunki ograniczajgce, obszar rozwigzan dopuszczalnych, proces
zuzycia.

w3

Ocena naprezen w elementach maszyn (rozcigganych, $ciskanych,
zginanych, skrecanych, $cinanych, nacisk powierzchniowy) i
wytrzymato$§¢ zmeczeniowa. Potaczenia nieroztaczne (spawane,
zgrzewane, lutowane, nitowane): charakterystyka, rodzaje i
obliczenia wytrzymatos$ciowe

w4

Ocena naprezen w elementach maszyn (rozcigganych, Sciskanych,
zginanych, skrecanych, $cinanych, nacisk powierzchniowy) i
wytrzymato$¢ zmeczeniowa. Potgczenia nieroztgczne (spawane,
zgrzewane, lutowane, nitowane): charakterystyka, rodzaje i
obliczenia wytrzymato$ciowe

W5

Potaczenia rozlaczne (Srubowe, wpustowe, klinowe, kotkowe,
wielowypustowe, wciskane) - charakterystyka, rodzaje i obliczenia
wytrzymatos$ciowe. Elementy sprezyste: charakterystyka, rodzaje i
obliczenia wytrzymatosciowe.

we

Potaczenia rozlaczne (Srubowe, wpustowe, klinowe, kotkowe,
wielowypustowe, wciskane) - charakterystyka, rodzaje i obliczenia
wytrzymatosciowe. Elementy sprezyste: charakterystyka, rodzaje i
obliczenia wytrzymatos$ciowe.

w7

Osie i waly: opis ogdlny, wytrzymatos$¢ i sztywno$¢ watéw, moment
zastepczy, wyznaczanie Srednicy watow.

w8

Osie i waly: opis ogélny, wytrzymatos$¢ i sztywnos$¢é watéw, moment
zastepczy, wyznaczanie Srednicy watoéw.

w9

Lozyska toczne: charakterystyka, rodzaje, obliczenia
wytrzymatosciowe, dobér tozysk i ich zabudowa. Lozyska Slizgowe:
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charakterystyka i konstrukcja tozysk, obliczenia wytrzymatos$ciowe,
tarcie w tozyskach.

W10 | Lozyska toczne: charakterystyka, rodzaje, obliczenia 2 1
wytrzymatos$ciowe, dobdr tozysk i ich zabudowa. Lozyska $lizgowe:
charakterystyka i konstrukcja tozysk, obliczenia wytrzymatosciowe,
tarcie w tozyskach.

W11 | Przektadnie zebate: charakterystyka, rozwigzania konstrukcyjne, 2 1
przetozenia, sity zazebienia, obliczenia wytrzymatosciowe.
Przektadnie pasowe z pasem ptaskim, klinowym, zebatym,
przektadnie tanicuchowe: charakterystyka i obliczenia
wytrzymatosciowe.

W12 | Przektadnie zebate: charakterystyka, rozwigzania konstrukcyjne, 2 1
przetozenia, sity zazebienia, obliczenia wytrzymatosciowe.
Przektadnie pasowe z pasem ptaskim, klinowym, zebatym,
przektadnie taficuchowe: charakterystyka i obliczenia
wytrzymato$ciowe.

W13 | Przektadnie zebate: charakterystyka, rozwigzania konstrukcyjne, 2 1
przetozenia, sity zazebienia, obliczenia wytrzymatosciowe.
Przektadnie pasowe z pasem ptaskim, klinowym, zebatym,
przektadnie tanicuchowe: charakterystyka i obliczenia

wytrzymatoSciowe.

W14 | Sprzegta: funkcja w uktadzie napedowym, budowa, zasada dziatania 2 1
i obliczenia wytrzymato$ciowe.

W15 | Sprzegta: funkcja w uktadzie napedowym, budowa, zasada dziatania 2 1
i obliczenia wytrzymato$ciowe.
Razem liczba godzin wykladéw 30 15

Liczba godzin na studiach

Lp. | Trescilaboratoriéw
stacjonarnych | Niestacjonarnych

L1 Badania przetozen przektadni zebatych i pasowych 2 2

L2 Analiza kinematyczna uktadu napedowego zawierajacego 2 1
przektadnie zebate i mechanizm $§rubowy

L3 Badania tarcia tocznego 2 1

L4 Badania tarcia $lizgowego 2 1

L5 Badania sprawnosci uktadu napedowego z przektadnia zebata 2 2
walcowg

L6 Badania elektromagnetycznego hamulca proszkowego 2 1

L7 Diagnostyka uktadu napedowego z uszkodzonymi elementami 2 1

L8 Zajecia podsumowujace 1 1

Uy
wu
-
o

Razem liczba godzin laboratoriéw

Lp. | Tresci projektéw Liczba godzin na studiach

Stacjonarnych | Niestacjonarnych

P1 W ramach projektu kompetencyjnego przewidziane jest
zdefiniowanie zatoZzen projektowych, sporzadzenie dokumentacji
dla projektu, wykonanie przegladu literatury dotyczacej przedmiotu

projektu oraz przygotowania pisemnego raportu i zaprezentowania 30 18
wynikéw projektu. Tematy projektéw realizowanych przez

studentéw dotyczy¢ beda podstaw konstrukcji i eksploatacji maszyn

Razem liczba godzin projektéw 30 18

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

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybér z listy) Srodki dydaktyczne

Wyktad Wyktad informacyjny Projektor
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Laboratoria Cwiczenia doskonalace obstuge maszyn i urzadzen Stanowiska laboratoryjne.
Maszyny i przyrzady pomiarowe.
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 zajeé

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

Ocena podsumowujaca (P)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywno$¢ P1 - egzamin

Laboratoria F1 - sprawdzian (wej$ciéwka”, sprawdzian praktyczny P3 - ocena podsumowujaca
umiejetnosci) powstata na podstawie ocen
F2 - obserwacja/aktywno$¢ (przygotowanie do zaje¢, formujacych, uzyskanych w
ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zajec) semestrze,
F3 - praca pisemna (sprawozdania)

Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw projektowych P4 - projekt

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

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F2 P1 | F1 |F2 |F3 |P3 |F5 |P4
EPW1 X X X X X X X X
EPW2 X X X X X X X
EPU1 X X X X X X X X
EPU2 X X X X X X

EPK1 X X X X X
EPK2 X X X X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

ekonomiczne, ale popeinia
nieznaczne btedy

uzytkowe i ekonomiczne.

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 | Zna wiekszo$¢ termindéw | Zna wszystkie wymagane terminy
zwigzane Kkonstrukcja i | zwigzanych z konstrukcjg i | zwigzane z  konstrukcja i
eksploatacja maszyn oraz | eksploatacja maszyn oraz | eksploatacja maszyn oraz cyklem
cyklem zycia produktu. cyklem zycia produktu. zycia produktu.

EPW2 Zna wybrane standardy i | Zna wiekszo$¢ standardéw i | Zna wszystkie wymagane
normy zwigzane Z | norm zwigzanych  z | standardy i normy zwigzane z
konstrukcja i eksploatacja | konstrukcja i eksploatacjg | konstrukcja i eksploatacja
maszyn maszyn maszyn

EPU1 Potrafi opracowac | Potrafi opracowa¢ | Potrafi opracowa¢ dokumentacje
dokumentacje zadania | dokumentacje zadania | zadania inzynierskiego,
inzynierskiego w stopniu | inzynierskiego i potrafi | interpretuje bezbtednie i
wystarczajgcym zinterpretowad. wyjasnia innym.

EPU2 Potrafi poréwnac | Potrafi poréwnac | Potrafi poréwnal rozwigzania
rozwigzania projektowe | rozwigzania projektowe maszyn ze wzgledu
maszyn ze wzgledu na | projektowe maszyn ze na kryteria  uzytkowe i
kryteria uzytkowe i | wzgledu na kryteria | ekonomiczne oraz interpretuje

otrzymane wyniki.
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dziatalnosSci inzynierskiej i
ich skutkéw, ale nie potrafi

dziatalno$ci inzynierskiej i
ich skutkow i odnosi sie do

EPK1 Rozumie potrzebe uczenia | Rozumie potrzebe uczenia | Rozumie potrzebe uczenia sie
sie przez cate zycie, ale nie | sie przez cate zycie. przez cate zycie i prezentuje
potrafi sie do niej odnie$¢. niekonwencjonalny sposéb

mys$lenia.

EPK2 Ma $wiadomo$¢ waznosci | Ma $wiadomo$¢é waznosci | Ma $wiadomos¢ waznosci

dziatalnos$ci inzynierskiej i ich
skutkbw  oraz  odnosi  sie

kompleksowo i prezentuje
nieszablonowy spos6b mys$lenia.

sie do nich odnies¢ nich

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Wyklad - egzamin
Laboratorium - zaliczenie z ocena

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

1. Z.Osinski, Podstawy konstrukcji maszyn, PWN, Warszawa, 1999.

2. M. Dietrich. Podstawy konstrukcji maszyn T1, T2, T3. WNT, 2008 Warszawa

3. Z.Osinski, Podstawy konstrukcji maszyn. PWN, Warszawa 2010.

4. A.Rutkowski, Cze$ci maszyn. WSiP Warszawa 2008.

5. L.W.Kurmaz i inni, Podstawy konstrukcji maszyn. Projektowanie. PWN, Warszawa 2003.

6. A.Dziama i inni. ,Podstawy konstrukcji maszyn. PWN, Warszawa 2002.

7. S.Legutko, Podstawy eksploatacji maszyn i urzadzen. WSiP, Warszawa 2004

Literatura zalecana / fakultatywna:

1. A.Kasprzycki, W. Sochacki, Wybrane zagadnienia projektowania i eksploatacji maszyn i urzadzen.
Politechnika Czestochowska, Czestochowa 2009. Publikacja finansowana w ramach Europejskiego
Funduszu Spotecznego. Ksigzka dostepna w wersji elektronicznej na stronie internetowe;j.

2. W. Chomczyk. Podstawy konstrukcji maszyn; elementy, podzespoty i zespoty maszyn i urzadzen. WNT,
Warszawa 2008.

3. E.Mazanek (Red.), Przyktady obliczen z podstaw konstrukcji maszyn. Warszawa, WNT, 2005.

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
Czytanie literatury 5 17
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 10 20
Przygotowanie projektu 15 20
Przygotowanie do egzaminu 15 20
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Dr inZ. Marcin Jasinski

Data sporzadzenia / aktualizacji 14 kwietnia 2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon) Marcin.Jasinski@poczta.onet.pl

Podpis
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Wydzial

Techniczny

Kierunek

Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) B.13

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogolne

1. Nazwa przedmiotu

Elementy sztucznej inteligencji

2. Punkty ECTS

4

3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy
4. Jezyk przedmiotu Polski
5. Rok studiéw I

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Dr Jarostaw Bcker

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

ogoétem

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

inteligencji.

CW1 | Zapoznanie studentéw z podstawowymi pojeciami, definicjami i metodami z obszaru sztucznej

Umiejetnosci

CU1 | Uksztaltowanie umiejetnosci zwigzanych z zastosowaniem wybranych metod sztucznej  inteligencji
do rozwiazywania problemdw technicznych.

Kompetencje spoteczne

inteligencji w projektach inzynierskich.

CK1 | Uzyskanie sSwiadomosci potrzeby samoksztatcenia (rozwoju) w zakresie zastosowan metod sztucznej

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 | Student zna gtéwne kategorie metod sztucznej inteligencji i umie wyjasni¢ ich K_ W13,

dziatanie wskazujac na ich stabe i mocne strony. K W16

EPW?2 | Student potrafi przytoczy¢ i scharakteryzowa¢ mozliwosci i ograniczenia K W13,

przyktadowych rozwigzan technicznych z obszaru sztucznej inteligenciji. K W14,

Umiejetnosci (EPU...)
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EPU1 | Student potrafi wybra¢ metode z obszaru sztucznej inteligencji do rozwigzania K_U03, K_U20,
okreslonego problemu inzynierskiego i uargumentowac swoja decyzje. K_U26

EPU2 | Student potrafi zastosowa¢ wybrang metode sztucznej inteligencji w celu K_U05, K_U08,
rozwigzania okreslonego zadania inzynierskiego. K_U17,K_U20,

K_U26

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1 | Student ma $§wiadomo$¢ konieczno$ci podnoszenia wtasnych kompetenc;ji K K01, K K02,
zawodowych w warunkach intensywnie rozwijajacych sie technologii sztucznej K_K04
inteligencji.

F - Tres$ci programowe oraz liczba godzin na poszczegélnych formach zaj

Liczba godzin na studiach

Lp. | Tresci wykladow
stacjonarnych | niestacjonarnych

w1 Zajecia organizacyjne - omo6wienie karty przedmiotu (cele i Efekty 1 1
uczenia sie, tre$ci programowe, formy i warunki zaliczenia).

W2 | Wprowadzenie do sztucznej inteligencji (podstawowe zagadnienia, 2 1
dyskusja poje¢ i definicji, geneza, klasyfikacja metod).

w3 Reprezentacja wiedzy i wnioskowanie. Systemy ekspertowe (zasady
pozyskiwania wiedzy, metody reprezentacji wiedzy, bazy wiedzy, 2 2
metody i strategie wnioskowania).

W4 | Sztuczne sieci neuronowe - SNN (perceptron, reguta delta, algorytm 2 1
wstecznej propagacji btedu).

W5 Deep Learning. Przyktady zastosowan praktycznych SSN uczonych 2 2
pod nadzorem (np. sterowanie, identyfikacja, filtrowanie).

W6 | Sieci samoorganizujace (sieci Hebba, sieci Kohonena). 2 1

w7 Przyktady praktycznych zastosowan samouczacych sieci
neuronowych w problemach technicznych (np. zapamietywanie 2 1
obrazéw).

W8 | Podstawy algorytméw genetycznych 2 1
Razem liczba godzin wykladéw 15 10

Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | niestacjonarnych

L1 Zajecia organizacyjne. Instruktaz obstugi oprogramowania do 2 2
symulacji sztucznych sieci neuronowych.

L2 Budowa modelu sztucznego neuronu (zasada dziatania, funkcje 2 1
aktywacji).

L3 Budowa sieci jednowarstwowej uczonej pod nadzorem (reguta 2 1
delty).

L4 Wsteczna propagacja btedu. Cze$¢ 1. Budowa sieci dwuwarstwowe;j. 2 1

L5 Wsteczna propagacja btedu. Cze$¢ 2. Budowa makropolecen 2 1
symulujgcych proces nauki i egzaminu.

L6 Wsteczna propagacja btedu. Cze$¢ 3. Wdrozenie sieci neuronowej 2 5
(przygotowanie danych, trenowanie i testowanie).

L7 Wprowadzenie do tematyki gtebokich sieci neuronowych. 2 1
Parametryzacja oprogramowania i instalacja bibliotek.

L8 Deep learning. Cze$¢ 1. Budowa sieci gtebokiej przy uzyciu jezyka 2 5
Python i funkgcji biblioteki TensorFlow.

L9 Deep learning. Cze$¢ 2. Prosta, gteboka sieci neuronowe. Przyktad 2 1
rozpoznawania i klasyfikacji cyfr (trening i testowanie sieci).
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L10 | Deep learning. Cze$¢ 3a. Zastosowanie sieci konwolucyjnych do
poprawienia doktadnosci klasyfikacji cyfr (instruktaz rozbudowy 2 1
sieci)
L11 | Deep learning. Cze$¢ 3b. Zastosowanie sieci konwolucyjnych do
poprawienia doktadnosci klasyfikacji cyfr. Badania 2 1
eksperymentalne.
L12 | Deep learning. Cze$c¢ 4a. Zastosowanie sieci konwolucyjnych do
rozpoznawania obiektéw na obrazie cyfrowym. Rozbudowa sieci dla 2 2
zbioru danych CIFAR10, sktadajacego sie z 60 000 obrazéw 32x32
podzielonych na 10 klas.
L13 | Deep learning. Cze$¢ 4b. Zastosowanie sieci konwolucyjnych do
rozpoznawania obiektéw na obrazie cyfrowym. Badania 2 1
eksperymentalne.
L14 | Podsumowanie i wnioski z przeprowadzonych badan 2 1
eksperymentalnych.
L15 | Zaliczenie laboratoriow. 2 -
Razem liczba godzin laboratoriéw 30 18
Lp. Tresci projektow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | niestacjonarnych
P1 Zdefiniowanie problemu. 2 2
P2 Uzasadnienie doboru sieci neuronowej i narzedzi informatycznych. 2 1
P3 Przygotowanie danych treningowych i testujacych (wybdr metody 2 2
normalizacji danych).
P4 Budowa modelu sieci neuronowej (wersja wstepna).
P5 Oprogramowanie modelu sieci (zastosowanie jezyka Python).
P6 Przeprowadzenie procedur obliczeniowych (trenowanie i
testowanie sieci). 2 1
Poszukiwanie struktury sieci neuronowej o najwyzszej skutecznosci
dziatania.
P7 Wizualizacja i interpretacja uzyskanych wynikow. 2 1
P8 Weryfikacja i ocena dokumentacji sprawozdawczej z wykonanych 1 1
zadan.
Razem liczba godzin projektéw 15 10

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegdlnych form zajeé

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybér z listy)

Srodki dydaktyczne

Wyktad M4. Metoda programowana (wyktad problemowy

z wykorzystaniem materiatéw multimedialnych i Zrédet
internetowych)

projektor multimedialny,
komputer (notebook) z dostepem
do sieci internetowej;

Laboratoria M5. Metoda praktyczna (instruktaz, analiza przyktadéw,

¢wiczenia doskonalgce, prezentacja wynikéw pracy)

oprogramowanie Open Source
(Python, TensorFlow)

Projekt

M5. Metoda praktyczna (przygotowanie projektu,
realizacja zadania inZynierskiego w grupie)

komputery z dostepem do

Internetu

H - Metody oceniania osiagniecia efektéw uczenia sie na poszczegdlnych 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 osiggniete Efekty
uczenia sie (wybor z listy)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywno$¢ (wypowiedzi ustne na

wybrany temat lub zadane pytanie, formutowanie
probleméw i pytan dotyczacych tematyki wyktadu)

P1 - test sprawdzajgcy wiedze
z wyktadéw (od 60% uzyskanych
punktéw ocene z testu jest

pozytywna).
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I - Kryteria oceniania

Laboratoria F5 - ¢wiczenia praktyczne (ocena zadan wykonywanych P3 - ocena podsumowujaca
podczas zajec i jako pracy wtasnej) powstata na podstawie ocen
uzyskanych w semestrze
Projekt F5 -kontrola etapéw tworzenia dokumentacji projektowej | P4 - praca pisemna (projekt)
H-1 Metody weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia sie (wstawi¢ ,x”)
Efekty Wyklad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F2 P2 F5 P3 F5 P4
EPW1 X X
EPW2 X X
EPU1 X X X X
EPU2 X X X X
EPK1 X X X X X X

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

zZnacznej pomocy
nauczyciela zastosowac
wybrang metode sztucznej
inteligencji w celu
rozwigzania okreslonego
zadania inzynierskiego.

niewielkiej pomocy
nauczyciela zastosowac
wybrang metode sztucznej
inteligencji w celu
rozwigzania okres$lonego
zadania inzynierskiego

Ocena

Przedmiotowy efekt | Dostateczny dobry bardzo dobry

ksztatc. (EP..) dostateczny plus dobry plus 5
3/3,5 4/4,5

EPW1 Student potrafi wymieni¢ | Student potrafi wymieni¢ | Student potrafi wymieni¢
kilka wazniejszych wszystkie gtéwne wszystkie gtéwne
kategorii metod sztucznej | kategorie metod sztucznej | kategorie metod sztucznej
inteligencji i z pomoca inteligencji i z niewielka inteligencji i samodzielnie
nauczyciela pomoca nauczyciela scharakteryzowac ich
scharakteryzowac krotko | scharakteryzowac ich dzialanie wskazujac na ich
ich dziatanie. dzialanie wskazujac naich | mocne i stabe strony

mocne i stabe strony (zalety i wady).
(zalety i wady).

EPW2 Student potrafi z pomoca Student potrafi z Student potrafi catkowicie
nauczyciela przytoczy¢ niewielka pomoca samodzielnie przytoczy¢
i scharakteryzowac nauczyciela przytoczy¢ i scharakteryzowac
mozliwosci oraz i scharakteryzowac mozliwosci i ograniczenia
ograniczenia kilku mozliwosci i ograniczenia | rozwigzan technicznych
wazniejszych rozwigzan rozwigzan technicznych w kazdym gtéwnym
technicznych we pochodzacych z kilku obszarze zastosowania
wskazanych przez gtownych obszaréw sztucznej inteligencji.
nauczyciela obszarach zastosowan sztucznej
sztucznej inteligencji. inteligencji.

EPU1 Student potrafi z pomoca Student potrafi z Student potrafi
nauczyciela dobra¢ niewielka pomoca samodzielnie wybra¢
metode z obszaru nauczyciela dobra¢ metode z obszaru
sztucznej inteligencji do metode z obszaru sztucznej inteligencji do
rozwigzania okres$lonego sztucznej inteligencji do rozwigzania okreslonego
problemu inZzynierskiegoi | rozwigzania okre$lonego problemu inZynierskiego i
cze$ciowo problemu inzynierskiegoi | w pelni uargumentowac
uargumentowac swoja gruntownie uzasadnic¢ swoja decyzje.
decyzje. swoja decyzje.

EPU2 Student potrafi przy Student potrafi przy Student potrafi

samodzielnie zastosowac
wybrang metode sztucznej
inteligencji w celu
rozwigzania okres$lonego
zadania inzynierskiego
oraz interpretowac
uzyskane wyniki i
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oraz interpretowacé wyciggac prawidtowe
uzyskane wyniki. wnioski w celu ich
poprawy.

EPK1

Student ma §wiadomo$¢
koniecznosci
permanentnego
podnoszenia kwalifikacji
w warunkach intensywnie
rozwijajacych sie
technologii sztucznej
inteligencji, jednak nie
uwzglednia tego aspektu
w realizowanym zadaniu.
Nie potrafi w peni
samodzielnie uzupetnia¢
oraz doskonali¢ nabytej
wiedzy i umiejetno$ci.

Student ma peina
Swiadomos¢ koniecznosci
permanentnego
podnoszenia kwalifikacji
w warunkach intensywnie
rozwijajacych sie
technologii sztucznej
inteligencji. Potrafi przy
nieznacznej pomocy
nauczyciela uzupetnia¢
oraz doskonali¢ nabytg
wiedze i umiejetnosci w
ramach realizowanego
zadania.

Student ma peina
Swiadomos¢ koniecznosci
permanentnego
podnoszenia kwalifikacji
w warunkach intensywnie
rozwijajacych sie
technologii sztucznej
inteligencji. Potrafi

w petni samodzielnie
uzupetniac oraz
doskonali¢ nabyta wiedze
i umiejetno$ci w ramach
realizowanego zadania.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z oceng (ocena stanowi Srednia ocen uzyskanych z: testu, ¢wiczen laboratoryjnych i projektu)

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

1. Patterson J., Gibson A., Deep Learning. Praktyczne wprowadzenie. Wyd. Helion, Gliwice 2018.
2. Géron A., Uczenie maszynowe z uzyciem Scikit-Learn i TensorFlow, Wyd. Helion, Gliwice 2018.
3. Rutkowski L., Metody i techniki sztucznej inteligencji, PWN, Warszawa 2009 (wyd. 2, Warszawa 2018).

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Raschka S., Python. Uczenie maszynowe, Wyd. Helion, Gliwice 2017.

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnoéci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 60 38
Czytanie literatury 15 20
Ukoniczenie lub wykonanie dodatkowych ¢wiczen laboratoryjnych 15 27
w ramach pracy wiasnej

Przygotowanie projektu w ramach pracy wtasnej studenta 25 30
Przygotowanie do egzaminu 10 10

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

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Jarostaw Becker

Data sporzadzenia / aktualizacji 14 kwietnia 2021

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

Podpis
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Wydzial Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka

Poziom studiéw Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu) B.14

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU
A - Informacje ogdlne

1. Nazwa przedmiotu Inzynieria jako$ci

2. Punkty ECTS 2

3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy
4. Jezyk przedmiotu jezyk polski
5. Rok studiéw 111

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Dr hab. inz. Ryszard Wéjcik

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

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

Liczba 30 20

godzin

ogoétem

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

cwi

niezawodnych i dobrych jako$ciowo wyrobéw oraz powinna by¢ przydatna w zakresie
projako$ciowego sterowania procesami wytwdrczymi i eksploatacja wyrobdéw.

przekazanie wiedzy w zakresie zarzadzania jako$cia, poznanie metod badania i oceny jakosci
w procesach wytwoérczych. Wiedza z tego zakresu powinna umozliwi¢ absolwentom projektowanie

Umiejetnosci

Cu1
inzynierskich, stosowania metod jako$ci w procesach wytworczych.

wyrobienie umiejetnosci dokonania wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan

Kompetencje spoteczne

CK1 | przygotowanie do pracy w grupie, przyjmowania w niej réznych rél, dziatania w sposéb

przedsiebiorczy.

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 | ma szczeg6towa wiedze z zakresu monitorowania proceséw oraz inzynierii urzadzen | K W07
dozorowych
EPW2 | ma wiedze w zakresie zarzadzania jako$cig i analizy ryzyka K W08,
K W10
Umiejetnosci (EPU...)
EPU1 | potrafi wykorzystac¢ poznane metody i modele matematyczne, a takze symulacje K_U06
komputerowe do analizy i oceny bezpieczenstwa urzadzen i procesow
EPU2 | potrafi oblicza¢ i modelowa¢ procesy stosowane w projektowanie, konstruowaniu K_U09

Kompetencje spoteczne (EPK...)
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EPK1

Ponosi odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje oraz ma $wiadomos$¢ waznosci i
rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalno$ci inzynierskiej

K K02, K_K03

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

Lp. | Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | Niestacjonarnych
W1 | Podstawowe pojecia: jakos¢ wyrobu, polityka jakosci, systemy 2 1
zarzadzania, sterowanie jako$cig, zapewnienie jako$ci,
kompleksowe zarzadzanie jakoScig, jako$¢ a niezawodno$¢
wyrobdéw.
W2 | Znaczenie jako$ci wyrobéw dla ich rynkowej konkurencyjnosci. 2 2
W3 | Wybrane zagadnienia normalizacji w zakresie jako$ci. 3 2
W4 | Ekonomiczne aspekty jakos$ci i niezawodno$ci wyrobdéw. 2 1
W5 | Wybrane zagadnienia sterowania jako$cia i niezawodnoscig oraz 3 2
zapewniania odpowiedniej jakoSci wyrobéw na etapach:
projektowania, wytwarzania, uzytkowania i eksploatacji wyrobu.
W6 | Systemy zarzadzania jakoScig wg standardu ISO 9000 i wdrazanie 2 2
ich w przedsiebiorstwie
Razem liczba godzin wykladéw 15 10
Lp. | Tresci projektéow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | Niestacjonarnych
P1 Zastosowanie analizy poprawy zyskownosci (PIA) dla 3 2
hipotetycznej firmy.
P2 Zastosowanie metody FMEA w projektowaniu wyrobu. 4 2
P3 Wykres Ishikawy i dom jako$ci w projektowaniu i ulepszaniu 4 3
proceséw produkcyjnych.
P4 Projekt grupowy dotyczacy projektu i analizy procesu 4 3
produkcyjnego wybranego wyrobu
Razem liczba godzin laboratoriow 15 10

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

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne

Wyktad Wyktad informacyjny Projektor, komputer

Laboratoria konsultacje, praca w grupach, metoda projektu, zadania Projektor, tablica
projektowe

Projekt konsultacje, praca w grupach, ¢wiczenia laboratoryjne Zestawy laboratoryjne

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

Forma zaje¢ Ocena formujaca (F) Ocena podsumowujaca (P)
Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos$¢ P2 - kolokwium
Laboratoria F1 - sprawdzian (wej$ciéwka”, sprawdzian P3 - ocena podsumowujgca powstata na
praktyczny umiejetnosci) podstawie ocen
F2 - obserwacja/aktywno$¢ (przygotowanie formujacych, uzyskanych w semestrze,
do zajeé, ocena ¢wiczen wykonywanych
podczas zajec)
F3 - praca pisemna (sprawozdania)
Projekt F2, obserwacja/aktywnos$¢, przygotowanie do | P2, kolokwium podsumowujace
zajec P3, ocena podsumowujgca z ocen
formujacych, uzyskanych w
semestrze

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

| Wyktad I Laboratoria

|

Projekt
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Efekty

przedmiotowe

F2 P2

F3 P2

P3

EPW1

EPW2

EPU1

EPU2

| <<

| <[ <

EPK1

PR >[R[

>
R [ <
PR PR R

PR <[>

I - Kryteria oceniania

Wymagania okreslajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

podejmowane decyzje, lecz nie
ma $wiadomos$ci waznosci i
zrozumienia
pozatechnicznych aspektow i
skutkéw dziatalnosci
inzynierskiej

podejmowane decyzje oraz ma
Swiadomos¢ waznosci, lecz nie
rozumie pozatechniczne
aspekty i skutki dziatalnosci
inzynierskiej

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

EPW1 ma podstawowa wiedze z | ma Srednig wiedze z zakresu | ma szczegbétowa wiedze z
zakresu monitorowania | monitorowania proceséw oraz | zakresu monitorowania
proceséw  oraz inzynierii | inzynierii urzadzen | proceséw oraz  inzynierii
urzadzen dozorowych dozorowych urzadzen dozorowych

EPW2 ma podstawowa wiedze w | ma $rednig w zakresie | ma szczegélowg wiedze w
zakresie zarzadzania jakoS$cig i | zarzadzania jako$cig i analizy | zakresie zarzadzania jako$cia i
analizy ryzyka ryzyka analizy ryzyka

EPU1 potrafi wykorzysta¢ kilka | potrafi wykorzysta¢ wiekszos¢ | potrafi wykorzystac¢ wszystkie
poznanych metod i modeli | poznanych metod i modeli | poznane metody i modele
matematycznych, a takze | matematycznych, a takze | matematyczne, a takze
symulacji komputerowych do | symulacji komputerowych do | symulacje komputerowe do
analizy i oceny | analizy i oceny | analizy i oceny
bezpieczenstwa urzadzen i | bezpieczenstwa urzadzen i | bezpieczenstwa urzadzen i
procesow procesow procesow

EPU2 potrafi oblicza¢ i modelowaé | potrafi oblicza¢ i modelowaé | potrafi oblicza¢ i modelowa¢
kilka proceséw stosowanych | wiekszos¢ procesOw | wszystkie procesy stosowane
w projektowaniu, | stosowanych w | w projektowanie,
konstruowaniu projektowaniu, konstruowaniu

konstruowaniu
EPK1 Ponosi odpowiedzialno$¢ za | Ponosi odpowiedzialno$¢ za | Ponosi odpowiedzialno$¢ za

podejmowane decyzje oraz ma
Swiadomo$¢  waznos$ci i
rozumie pozatechniczne
aspekty i skutki dziatalnosci
inzynierskiej

] - Forma zaliczenia przedmiotu

| Zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
1. A.Hamrol, W. Mantura, Zarzqdzanie jakosciq, PWN, Warszawa 2005.
2. Norma PN-EN IS0 9001 - Systemy zarzqdzania jakoscig, Wymagania- PKN 2009
3. Profitability Improvement Analysis (PIA) - materialy szkoleniowe pod red. A. Ciszewskiego w oparciu o
4. skrypty Szwedzkiego Centrum Produktywnosci (SPC).

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Ocena zgodnosci oraz certyfikacja wyrobéw i ustug. Zespo6t autoréw pod redakcjg M. Walczaka.
Wyd.Verlag- Dashofer

2. T.Szopa, Niezawodnos¢ i bezpieczeristwo, Wyd. Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2009

L - Obciazenie praca studenta:
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Liczba godzin na realizacje

Forma aktywnosci studenta

na studiach

na studiach

stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zajec z nauczycielem/ami 30 20
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 5 10
Przygotowanie projektow 10 15
Suma godzin: 50 50
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 2 2

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego Dr hab. inz. Ryszard Wéjcik
Data sporzadzenia / aktualizacji 14 kwietnia 2021

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

Podpis



mailto:rowjcik@ajp.edu.pl

Zatacznik nr 4

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka

- studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowigcego zalacznik do Uchwaty Nr 18/000/2021 Senatu AJP
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Wydziat Techniczny

Kierunek Automatyka i robotyka

Poziom studiéow Pierwszego stopnia

Forma studiow Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

B.15

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogoélne

1. Nazwa przedmiotu

Elementy robotyki w przemysle

2. Punkty ECTS 4

3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy
4.]Jezyk przedmiotu Polski
5. Rok studiéw 111

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Dr hab. inz. Grzegorz Szwengier

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

Nr semestru Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Semestr 5 W: 15; Lab.: 15; Proj.: 30 W: 10; Lab.: 10; Proj.: 18

Liczba 60 38

godzin

ogbtem

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztalcenia

Wiedza
CW1 | Student ma wiedze w zakresie wiedzy technicznej obejmujacej terminologie, pojecia, teorie, zasady,
metody, techniki, narzedzia zwigzane z wykorzystaniem robotyki w przemysle
Umiejetnosci
CU1 | Student ma umiejetnosci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i integrowanie informacji z
literatury, baz danych i innych Zrédet, opracowywania dokumentacji, prezentowania ich i podnoszenia
kompetencji zawodowych,
Kompetencje spoteczne
CK1 | Student ma $wiadomos$¢ wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym

jej wptywu na S$rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje,
wspétdziatanie w grupie i przyjmowanie odpowiedzialno$ci za wspdlne realizacje, kreatywnos$¢ i
przedsiebiorczo$¢ oraz potrzebe przekazywania informacji odnos$nie osiggnie¢ technicznych i dziatania
inzyniera.

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 wiedze w zakresie terminologie, pojecia, teorie, zasady, metody, techniki, | K W07
narzedzia zwigzane z wykorzystaniem robotyki w przemysl,

Umiejetnosci (EPU...)
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EPU1 | potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczaca realizacji zadania inzynierskiego i | K_U03
przygotowac tekst zawierajacy omoéwienie wynikéw realizacji tego zadania

EPU2 | Zna stan oraz trendy robotyzacji oraz dostrzega aspekty pozatechniczne, w tym | K U10, K _U14
$Srodowiskowe, ekonomiczne i prawne przy projektowaniu, stosowaniu systeméw i | K U18, K_U19
urzadzen

Kompetencje spoteczne (EPK...)
EPK1 Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie K K01
EPK2 | Student ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie i skutki dziatalnosci inzynierskiej | K_K02

zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje

F - TreSci programowe oraz liczba godzin na poszczeg6lnych formach zajeé

Lp.

Tresci wykladow

Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | Niestacjonarnych

w1

Wprowadzenie do robotyki przemystowej: terminologia,
klasyfikacja robotéw, przestrzen robocza, narzedzia, osprzet,
zastosowania. Dynamika robotéw szeregowych: réwnania ruchu,
energia kinetyczna i potencjalna, tensor bezwtadnosciowy,
dynamika prosta, dynamika odwrotna, identyfikacja parametrow
systemu dynamicznego

2 1

w2

Techniki sterowania osiami robotéw: sterowanie estymacjg sity w
przod, wykorzystanie réwnan dynamiki odwrotnej, sterowanie
powtarzalne

w3

Sterowanie napedami osi podatnych: metody sterowania
momentem, sterowanie sztywno$cig przegubu, sterowanie
impedancja, sterowanie hybrydowe

w4

Elementy teorii niezawodnosci, ocena obcigzen, planowanie zuzycia
podzespotoéw

W5

Planowanie i szeregowanie zadan w systemach zrobotyzowanych -
metody optymalizacji procesu

weé

Planowanie zrobotyzowanego gniazda wytworczego - dobor
narzedzi i osprzetu pomocniczego. Planowanie zrobotyzowanego
gniazda wytworczego - wspotpraca z otoczeniem, wymiana danych,
procedury bezpieczenstwa

Razem liczba godzin wykladéw

15 10

Lp.

Tresci laboratoriéow

Liczba godzin na studiach

stacjonarnych | Niestacjonarnych

L1

Programowanie online/offline robota przy pomocy srodowiska
symulacyjnego. Opracowanie projektu zrobotyzowanego gniazda
wytworczego.

2 2

L2

Dobor robota do pracy w gniezdzie wytwoérczym

L3

Przygotowanie symulacji gniazda wytwoérczego - elementy
otoczenia robota

L4

Analiza kolizji w gniezdzie wytworczym

L5

Programowanie robota przemystowego w trybie offline

L6

Analiza algorytmu pracy robota pod wzgledem bezpieczenstwa

L7

Synteza zrobotyzowanego gniazda z zewnetrznymi elementami linii
produkcyjnej

wiNv (NN NN
N[(R(R|=] » N

Razem liczba godzin laboratoriow

15 10

Lp.

Tresci projektow

Liczba godzin na studiach

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 30 18
wynikéw projektu. Tematy projektow realizowanych przez
studentéw dotyczy¢ bedg elementdéw robotyki w przemysle
Razem liczba godzin projektéw 30 18

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

zadania inzynierskiego w grupie)

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne

Wyktad Wyktad informacyjny Projektor

Laboratoria Cwiczenia doskonalace obstuge maszyn i urzadzen Stanowiska laboratoryjne.
Maszyny i przyrzady pomiarowe.

Projekt Metoda praktyczna (przygotowanie projektu, realizacja komputery z dostepem do

Internetu

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

Forma zaje¢

Ocena formujaca (F)

Ocena podsumowujaca (P)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢ P2 - kolokwium

Laboratoria F1 - sprawdzian (wej$cidwka”, sprawdzian praktyczny P3 - ocena podsumowujaca
umiejetnosci) powstata na podstawie ocen
F2 - obserwacja/aktywnos$¢ (przygotowanie do zajec, formujacych, uzyskanych w
ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zajec) semestrze,
F3 - praca pisemna (sprawozdania)

Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw projektowych P4 - projekt

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

Efekty Wyktad Laboratoria Projekt
przedmiotowe F2 P2 F1 | F2 F3 P3 F5 P4
EPW1 X X X X X X X X
EPU1 X x | X | x| x | x| X | X
EPU2 X X X X X X

EPK1 X X X X 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 w  podstawowym | zna w S$rednim zakresie | zna pelen zakres terminologii,
zakresie terminologie, | terminologie, pojecia, teorie, | pojecia, teorie, zasady, metody,
pojecia, teorie, =zasady, | zasady, metody, techniki, | techniki, narzedzia zwiazane z
metody, techniki, narzedzia | narzedzia zwigzane z | wykorzystaniem robotyki w
zwigzane z wykorzystaniem | wykorzystaniem robotyki w | przemysle,
robotyki w przemysle, przemysle,

EPU1 Potrafi opracowac | Potrafi opracowac | Potrafi opracowaé¢ dokumentacje
dokumentacje zadania | dokumentacje zadania
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inzynierskiego w stopniu | inzynierskiego i potrafi | zadania inzynierskiego,
wystarczajacym zinterpretowac. interpretuje bezbtednie i
wyjasnia innym.
EPU2 Zna o graniczonym zakresie | Zna w znaczacym zakresie | Zna peten stan oraz trendy
stan oraz trendy robotyzacji | stan oraz trendy robotyzacji | robotyzacji
EPK1 Rozumie potrzebe uczenia | Rozumie potrzebe uczenia | Rozumie potrzebe uczenia sie
sie przez cate zycie, ale nie | sie przez cate zycie. przez cate zycie i prezentuje
potrafi sie do niej odnie$c. niekonwencjonalny sposdb
mys$lenia.

] - Forma zaliczenia przedmiotu
| Zaliczenie z oceng
K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:
1. Craig JJ, Knapczyk ], Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie. Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne, 1995
2. Kost G, Lebkowski P, Wesierski f., Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych. Polskie
Wydawnictwo Ekonomiczne, 2013

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Koztowski K, Dutkiewicz P, Wréblewski W (2012) Modelowanie i sterowanie robotéw. Wydawnictwo

Naukowe PWN
L - ObciaZenie 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 do zaje¢ laboratoryjnych 10 15
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 hab. inz. Grzegorz Szwengier
Data sporzadzenia / aktualizacji 14 kwietnia 2021
Dane kontaktowe (e-mail, telefon) gszwengier@ajp.edu.pl
Podpis
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Wydziat

Techniczny

Kierunek

Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

B.16

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogoélne

1. Nazwa przedmiotu

Automatyzacja procesow przemystowych

2. Punkty ECTS

5

3. Rodzaj przedmiotu Kierunkowy
4.]Jezyk przedmiotu Polski
5. Rok studiéw 111

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

Prof. dr hab. inz. Andrzej Handkiewicz

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

D - Cele ksztalcenia

inzyniera.

Wiedza
Cwi | Student ma wiedze w zakresie automatyzacji proceséw przemystowych
Umiejetnosci
CU1 | Student ma umiejetnos$ci w zakresie doboru zautomatyzowanych systeméw do realizacji proceséw
technologicznych
Kompetencje spoteczne
CK1 | Student ma $wiadomos$¢ wazno$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym

jej wptywu na $rodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje,
wspoétdziatanie w grupie i przyjmowanie odpowiedzialnosci za wspdlne realizacje, kreatywnos¢ i
przedsiebiorczos¢ oraz potrzebe przekazywania informacji odno$nie osiggnie¢ technicznych i dziatania

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 wiedze w zakresie terminologie, pojecia, teorie, zasady, metody, techniki, | K W07
narzedzia zwigzane z automatyzacjg proceséw przemystowych
Umiejetnosci (EPU...)
EPU1 | potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczaca realizacji zadania inzynierskiego i | K_U03,K_ U
przygotowac tekst zawierajacy oméwienie wynikow realizacji tego zadania
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EPU2 | Zna stan oraz trendy automatyzacji proces6w przemystowych oraz dostrzega aspekty | K U10, K_U14,
pozatechniczne, w tym $rodowiskowe, ekonomiczne i prawne przy projektowaniu, | K U18, K_U19
stosowaniu systemdw i urzadzen

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1 Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie K K01

EPK2 | Student ma $wiadomo$¢ waznosSci i rozumie i skutki dziatalnosci inzynierskiej | K_K02
zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje

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

Liczba godzin na studiach

Lp. Tresci wykladéw stacjonarnych | Niestacjonarnych
w1 Podstawowe pojecia. Definicja mechanizacji i automatyzacji i 2 2
robotyzacji. Ekonomiczne przestanki wprowadzania automatyzaciji i
robotyzacji. Automatyzacja, a elastycznos$¢ i skala produkcji.
w2 Stopnie automatyzacji produkcji, ergonomia i ekologia. 2 1
w3 Wymagania i tendencje rozwojowe w budowie obrabiarek i 2 1
robotéw. Budowa modutowa, produktywnos$¢ i wydajnosé,
elastyczno$¢ technologiczna.
W4 Zastosowanie robotéw przemystowych w procesach wytwarzania 2 1
W5 Zrobotyzowane systemy wytwarzania 2 1
weé Przykltady ZRK w przedsiebiorstwach przemystowych. 2 2
w7 Tendencje rozwoju wspétczesnych obrabiarek, robotéw i systemow 3 2
zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.
Razem liczba godzin wykladéw 15 10
Lp. Treéci laboratoriéw Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | Niestacjonarnych
L1 OkreS$lenie i charakterystyka asortymentu przedmiotéw do 4 2
wytwarzania w zautomatyzowanym systemie produkcyjnym
L2 Normowanie automatyzacji procesu technologicznego 4 2
L3 Jako$ciowy dob6r maszyn technologicznych 4 2
L4 llo$ciowy dobér maszyn technologicznych 4 2
L5 Analiza zadan zautomatyzowania proceséw produkcyjnych 5 4
L6 Schemat rozmieszczenia urzadzen podstawowych i pomocniczych w 5 4
automatyzowanym systemie produkcyjnym
L7 Ocena rozwigzania projektowego zautomatyzowanego procesu 4 2
produkcyjnego.
Razem liczba godzin laboratoriéw 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 30 18
projektu oraz przygotowania pisemnego raportu i zaprezentowania
wynikéw projektu. Tematy projektow realizowanych przez
studentéw dotyczy¢ beda automatyzacji proceséw przemystowych
Razem liczba godzin projektéw 30 18

G - Metody oraz srodki dydaktyczne wykorzystywane w ramach poszczegoélnych form zajeé

| Forma zaje¢

| Metody dydaktyczne (wybor z listy)

| Srodki dydaktyczne
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Wyktad Wyktad informacyjny Projektor
Laboratoria Cwiczenia doskonalace obstuge maszyn i urzadzen Stanowiska laboratoryjne.
Maszyny i przyrzady pomiarowe.
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)

Ocena podsumowujaca (P)

Wyktad F2 - obserwacja/aktywnos¢ P2 - kolokwium

Laboratoria F1 - sprawdzian (wej$cidwka”, sprawdzian praktyczny P3 - ocena podsumowujaca
umiejetnosci) powstata na podstawie ocen
F2 - obserwacja/aktywnos¢ (przygotowanie do zajec, formujacych, uzyskanych w
ocena ¢wiczen wykonywanych podczas zajec) semestrze,
F3 - praca pisemna (sprawozdania)

Projekt F5 - kontrola wykonanych etapéw projektowych P4 - projekt

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

Efekty Wyktad Laboratoria
przedmiotowe F2 P2 | F1 |F2 |F3 |P3 |F5 |P4
EPW1 X X X X X X X X
EPU1 X x | X X X X X | X
EPU2 X X X X X X
EPK1 X X X X X
EPK2 X X X X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okre$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie

sie przez cate Zycie, ale nie
potrafi sie do niej odnie$¢.

sie przez cate zycie.

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

EPW1 zna w  podstawowym | zna w $rednim zakresie | zna peten zakres terminologii,
zakresie terminologie, | terminologie, pojecia, teorie, | pojecia, teorie, zasady, metody,
pojecia, teorie, =zasady, | zasady, metody, techniki, | techniki, narzedzia zwiazane z
metody, techniki, narzedzia | narzedzia zwigzane Z | automatyzacja proceséw
zwigzane z automatyzacjg | automatyzacjg proceséw | przemystowych
procesOw przemystowych przemystowych

EPU1 Potrafi opracowac | Potrafi opracowac | Potrafi opracowaé¢ dokumentacje
dokumentacje zadania | dokumentacje zadania | zadania inzynierskiego,
inzynierskiego w stopniu | inzynierskiego i  potrafi | interpretuje bezbtednie i
wystarczajgcym zinterpretowac. wyjasnia innym.

EPU2 Zna o graniczonym zakresie | Zna w znaczgcym zakresie | Zna peten stan oraz trendy
stan oraz trendy | stan oraz trendy | automatyzacji proceséw
automatyzacji proces6w | automatyzacji proces6w | przemystowych
przemystowych przemystowych

EPK1 Rozumie potrzebe uczenia | Rozumie potrzebe uczenia | Rozumie potrzebe uczenia sie

przez cate zycie i prezentuje
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niekonwencjonalny sposéb
mys$lenia.

Swiadomos$¢

inzynierskiej

EPK2 Student ma niska | Student ma

$rednia

i | Swiadomo$¢ waznos$ci i

rozumie i skutki dziatalnosci | rozumie i skutki dziatalnosci

z | inzynierskiej zwigzanej z tym

tym odpowiedzialnosci za | odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje

podejmowane decyzje

Student ma pelng S$wiadomosé
wazno$ci i rozumie i skutki

dziatalnosci inzynierskiej
Zwigzanej Z tym
odpowiedzialno$ci za

podejmowane decyzje

] - Forma zaliczenia przedmiotu

| Zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

2000

1. Kosmol]. Automatyzacja obrabiarek i obrébki skrawaniem. Warszawa: Wydawnictwo Naukowo Techniczne,

2. alchevskyi B, Swi¢ A, Pavlysh V. Banaszak Z. Gola A. Krestianpol 0. Lozynskyi V.: Komputerowo
zintegrowane projektowanie elastycznych systeméw produkcyjnych. Lublin: Politechnika Lubelska 2015.

Techniczne, 2010

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Honczarenko ]J. Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie. Warszawa: Wydawnictwa Naukowo-

L - Obciazenie praca studenta:

Liczba godzin na realizacje
Forma aktywnosci studenta na studiach na studiach
stacjonarnych niestacjonarnych
Godziny zaje¢ z nauczycielem/ami 75 46
Konsultacje 5 5
Czytanie literatury 10 19
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 10 15
Przygotowanie projektu 10 20
Przygotowanie do zaliczenia 15 20
Suma godzin: 125 125
Liczba punktéw ECTS dla przedmiotu (suma godzin : 25 godz. ): 5 5

L - Informacje dodatkowe

Imie i nazwisko sporzadzajacego

Prof. dr hab. inz. Andrzej Handkiewicz

Data sporzadzenia / aktualizacji

14 kwietnia 2021

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)

ahandkiewicz@ajp.edu.pl

Podpis



mailto:ahandkiewicz@ajp.edu.pl
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Wydzial

Techniczny

Kierunek

Automatyka i robotyka

Poziom studiow

Pierwszego stopnia

Forma studiow

Stacjonarne/niestacjonarne

Profil ksztalcenia

Praktyczny

Pozycja w planie studiéw (lub kod przedmiotu)

B.17

PROGRAM PRZEDMIOTU/MODULU

A - Informacje ogolne

1. Nazwa przedmiotu

Projekt inzynierski

2. Punkty ECTS 4

3. Rodzaj przedmiotu Specjalnosciowy
4. Jezyk przedmiotu Polski

5. Rok studiéw 111

6. Imie i nazwisko koordynatora
przedmiotu oraz prowadzacych zajecia

dr inz. Aleksandra Radomska-Zalas

B - Formy dydaktyczne prowadzenia zajec i liczba godzin w semestrze

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

Liczba 60 38

godzin

ogoétem

C - Wymagania wstepne

D - Cele ksztalcenia

Wiedza

robotyki

CW1 | Zapoznanie studentéw z podstawami zarzgdzania projektami inzynierskimi w zakresie automatyki i

Umiejetnosci

automatyki i robotyki

CU1 | Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci realizacji projektéw inzynierskich w zakresie

Kompetencje spoteczne

CK1 | Student potrafi samodzielnie i krytycznie

uzupetnia¢ wiedze i umiejetnos$ci, rozszerzone o wymiar

rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich zwigzanych z automatyka i robotyka

interdyscyplinarny.
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 | Ma wiedze w zakresie automatyki i robotyki K W04

EPW2 | Mawiedze w zakresie zarzadzania jako$cig i analizy ryzyka K W10

EPW3 | Ma wiedze w zakresie metod, technik, narzedzi i materiatéw stosowanych przy K W11

Umiejetnosci (EPU...)

wnioski
oraz formutowa¢ i uzasadnia¢ opinie

EPU1 | Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; potrafi K U001
integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢
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EPU2

kryteriéw uzytkowych

Potrafi zaprojektowac proce, urzadzenie, system z uwzglednieniem zadanych

K U12,K U14

EPU3

funkcji oraz przedstawic¢ osiggniete wyniki

Potrafi sformutowac specyfikacje procesu, systemu na poziomie realizowanych

K_U15,K_U23

EPU4

realizacje zadania

Potrafi pracowac¢ indywidulanie i w zespole, umie oszacowac czas potrzebny na

K_U25,K_U26

Kompetencje spoteczne (EPK...)

EPK1

zawodowych, osobistych i spotecznych.

Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie (studia drugiego i
trzeciego stopnia, studia podyplomowe, kursy) — podnoszenia kompetencji

K_ K01

EPK2

inzyniera, w tym jej wptyw na $§rodowisko, i zwigzang z tym
odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje.

Ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnos$ci

K_K04

F - Tre$ci programowe oraz liczba godzin na poszczegd6lnych formach zajeé

Lp. | Tresci wykladow Liczba godzin na studiach
Stacjonarnych | niestacjonarnych
W1 | Wprowadzenie do tematyki projektéw inzynierskich. Podstawowe
pojecia zwigzane z analiza i projektowaniem, cyklem Zycia 3 2
projektu.
W2 | Etapy projektow. 2 1
W3 | Metody prowadzenia projektow. 2 1
W4 | Poréwnanie Srodowisk wspomagajacych zarzadzanie projektami 3 2
W5 | Metody oceny projektow. 2 2
W6 | Ocena stosowanych rozwigzan w zarzadzaniu projektami. 3 2
Razem liczba godzin wykladéw 15 10
Lp. | Trescilaboratoriow Liczba godzin na studiach
Stacjonarnych | niestacjonarnych
L1 Wprowadzenie do tematyki projektéw inzynierskich. Podstawowe
pojecia zwigzane z analizg i projektowaniem, cyklem Zycia 3 2
projektu.
L2 Etapy projektow. 2 1
L3 Metody prowadzenia projektow. 2 1
L4 Poréwnanie §rodowisk wspomagajacych zarzgdzanie projektami 3 2
L5 Metody oceny projektow. 2 5
L6 Ocena stosowanych rozwigzan w zarzadzaniu projektami. 3 9
Razem liczba godzin wykladéow 15 10
Lp. Tresci projektow Liczba godzin na studiach
stacjonarnych | Niestacjonarnych
P1 Prezentacja tematéw projektu, wybor projektu, oméwienie 2 2
gléwnych zatozen i wymagan. Sformutowanie zalozen, ustalenie
szczegdtowego zakresu projektu oraz zakresu wymaganej
dokumentagji.
P2 Badania literaturowe - por6wnanie opracowanej koncepcji 2 2
rozwigzania problemu z rozwigzaniami znanymi z literatury,
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prezentacja zawierajgca uzasadnienie dokonanego wyboru, wstepna
ocena kosztdw rozwigzania.

P3

Dokumentacja projektowa - tworzenie i prezentacja dokumentacji
prototypu - rozwigzania mechaniczne.

P4

Dokumentacja projektowa - tworzenie i prezentacja dokumentacji
prototypu - rozwigzania uktadu sterowania, instalacja elektryczna.

P5

Dokumentacja projektowa - tworzenie i prezentacja dokumentacji
prototypu - dokumentacja uzytkowa, instrukcja obstugi, okreslenie
wymagan dla operatora, ocena kosztéw rozwigzania.

P6

Realizacja projektu

10

P7

Przygotowanie konicowej wersji dokumentacji, krytyczna ocena
wynikow realizacji projektu, wnioski, identyfikacja stabych stron
przedsiewziecia.

Razem liczba godzin projektéw

30 18

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

inzynierskiego selekcjonowanie, grupowanie i doboér
informacji do realizacji zadania inzynierskiego

Forma zaje¢ Metody dydaktyczne (wybor z listy) Srodki dydaktyczne
Wyktad wyktad informacyjny, projektor,
pokaz multimedialny prezentacja multimedialna
Laboratoria ¢wiczenia doskonalgce obstuge maszyn i urzadzen Dostepne wyposazenie
laboratoryjne
Projekt Doskonalenie metod i technik analizy zadania | Aktualne normy krajowe i

miedzynarodowe, katalogi czesci i
podzespotéw maszyn

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

Forma zaje¢

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

(wybor z listy)

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

F4 - wypowiedZ/wystapienie (dyskusja, prezentacja
rozwigzan konstrukcyjnych)

Wyktad F2 - obserwacja aktywnoSci przy udzielaniu odpowiedzi P2 - kolokwium
na pytania problemowe zadawane podczas wyktadu
Laboratoria F3 - praca pisemna (sprawozdanie) P3 - ocena podsumowujaca
powstata na podstawie ocen
formujacych, uzyskanych w
semestrze
Projekt F2 - obserwacja/aktywnos¢ (przygotowanie do zajec) P4 - praca pisemna (projekt)

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

Efekty Wyktad Laboratorium Projekt
przedmiotowe F2 | P2 | F2 | F4 | P4 F2 F4 P4
EPW1 X X X X X
EPW?2 X X X X X X
EPW3 X X X X X X
EPU1 X X X X X X
EPU2 X X X X X X
EPU3 X X X X X
EPU4 X X X X X
EPK1 X X X X
EPK2 X X X X

I - Kryteria oceniania

Wymagania okre$lajace kryteria uzyskania oceny w danym efekcie
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Ocena
Przedmiotowy Dostateczny dobry bardzo dobry
efekt uczenia dostateczny plus dobry plus 5
sie (EP..) 3/3,5 4/4,5
EPW1 Ma podstawowa wiedze w | Ma $rednig wiedze w zakresie | Ma pelng wiedze w zakresie
zakresie automatyki i robotyki | automatyki i robotyki automatyki i robotyki
EPW2 Ma podstawowa wiedze w | Ma $rednig wiedze w zakresie | Ma pelng wiedze w zakresie
zakresie zarzgdzania jakosScig i | zarzadzania jako$cia i analizy | zarzadzania jakos$cig i analizy
analizy ryzyka ryzyka ryzyka
EPW3 Ma podstawowa wiedze w | Ma $rednig wiedze w zakresie | Ma pelng wiedze w zakresie
zakresie  metod, technik, | metod, technik, narzedzi i | metod, technik, narzedzi i
narzedzi i materiatéw | materiatéw stosowanych przy | materialéw stosowanych przy
stosowanych przy | rozwigzywaniu prostych | rozwigzywaniu prostych
rozwigzywaniu prostych | zadan inzynierskich | zadan inzynierskich
zadan inzynierskich | zwigzanych z automatyka i | zwigzanych z automatyka i
zwigzanych z automatyka i | robotyka robotyka
robotyka
EPU1 Potrafi w ograniczonym Potrafi w znaczacym stopniu Potrafi samodzielnie
stopniu pozyskiwac pozyskiwa¢ informacje z pozyskiwac¢ informacje z
informacje z literatury, baz literatury, baz danych i innych | literatury, baz danych i innych
danych i innych zrédet; zrédel; potrafi zrédel; potrafi
potrafi integrowac uzyskane integrowac uzyskane
integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich informacje, dokonywac ich
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciagac¢ | interpretacji, a takze wyciagac
interpretacji, a takze wyciaga¢ | wnioski wnioski
whnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ | oraz formutowac i uzasadnia¢
oraz formutowac i uzasadnia¢ | opinie opinie
opinie
EPU2 Potrafi ~w  ograniczonym | Potrafi w znaczacym stopniu | Potrafi samodzielnie
stopniu zaprojektowac proces, | zaprojektowac proces, | zaprojektowac proces,
urzadzenie, system z | urzadzenie, system z | urzadzenie, system vA
uwzglednieniem zadanych | uwzglednieniem zadanych | uwzglednieniem zadanych
kryteriéw uzytkowych kryteridw uzytkowych kryteridw uzytkowych
EPU3 Potrafi sformutowaé¢ z duza | Potrafi sformutowac z | Potrafi sformutowac
pomoca specyfikacje procesu, | niewielka specyfikacje | samodzielnie specyfikacje
systemu na poziomie | procesu, systemu na poziomie | procesu, systemu na poziomie
realizowanych funkcji realizowanych funkcji realizowanych funkcji
EPU4 Potrafi pracowac | Potrafi pracowac | Potrafi pracowac
indywidulanie i w zespole, | indywidulanie i w zespole, | indywidulanie i w zespole,
umie w ograniczonym | umie znaczgco oszacowac czas | umie w petni oszacowaé czas
zakresie  oszacowal czas | potrzebny na  realizacje | potrzebny na  realizacje
potrzebny na  realizacje | zadania zadania
zadania
EPK1 Rozumie potrzebe Rozumie potrzebe i zna Rozumie potrzebe i zna
podnoszenia kompetencji mozliwosci ciagtego mozliwosci ciggtego
zawodowych, osobistych i | doksztatcania sie doksztatcania sie (studia
spotecznych. podnoszenia kompetencji drugiego i
zawodowych, osobistych i | trzeciego stopnia, studia
spotecznych. podyplomowe, kursy) —
podnoszenia kompetencji
zawodowych, osobistych i
spotecznych.
EPK2 Ma $wiadomos$¢ waznosci, ale | Ma $wiadomo$¢ waznoSci i Ma Swiadomos$¢ waznosci i

nie rozumie pozatechnicznych
aspekty i skutki dziatalno$ci

rozumie pozatechniczne
aspekty i skutki dziatalno$ci

rozumie pozatechniczne
aspekty i skutki dziatalnosci
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inzyniera, w tym jej wptyw na
Srodowisko, i zwigzang z tym
odpowiedzialno$¢ za
podejmowane decyzje.

inzyniera w tym jej wplyw na
$rodowisko, i zwigzang z tym
odpowiedzialno$¢ za
podejmowane decyzje.

inzyniera, w tym jej wptyw na
$Srodowisko, i zwigzang z tym
odpowiedzialno$¢ za
podejmowane decyzje.

] - Forma zaliczenia przedmiotu

Zaliczenie z oceng

K - Literatura przedmiotu

Literatura obowiazkowa:

1. Ansys-CFD, Dokumentacja programu.

2. Ferziger ].H., Peri¢ M., Computational Methods for Fluid Dynamics, Springer, 3 rd edition, 2002.

5. OpenFoam, Dokumentacja programu, https://www.openfoam.com/documentation/tutorial-guide/.
5. Wendt ]., Computational Fluid Dynamics, Springer-Verlag, 2009.

6. Hirsch C., Numerical Computation of Internal and External Flows, John Wiley & Sons, 2001.

Literatura zalecana / fakultatywna:
1. Zienkiewicz O. C.,, Taylor R. L., The finite element method. Volume 3 - Fluid dynamics, Wyd. Butterworth - Heinem,
United Kingdom, 2000.

L - Obciazenie 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 projektu 10 15
Przygotowanie sprawozdan 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. Aleksandra Radomska-Zalas

Data sporzadzenia / aktualizacji 14 kwietnia 2021

Aradomska-zalas@ajp.edu.pl

Dane kontaktowe (e-mail, telefon)
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