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Informacje o kierunku studiéw

1.1 Nazwa kierunku studiow:
e Mechatronika

1.2 Poziom studiéw:
e studia pierwszego stopnia

1.3 Profil studiéw:
e Praktyczny

1.4 Forma studiéw:
e studia stacjonarne

e studia niestacjonarne

1.5 Przyporzadkowanie kierunku studiéw do dyscyplin/y naukowej
e inzynieria mechaniczna (dyscyplina wiodgca)
e automatyka, elektronika i elektrotechnika
e informatyka techniczna i telekomunikacja

1.6  Tytul zawodowy nadawany absolwentom

Absolwent studiéw otrzymuje dyplom ukorniczenia studiéw oraz tytut zawodowy inZyniera jezeli:
uzyskat efekty uczenia sie i punkty ECTS okre$lone w programie studiéow, uzyskat pozytywna ocene
pracy dyplomowej i ztozyt egzamin dyplomowy;

1.7 Kwalifikacje i uprawnienia zawodowe absolwenta

Studia pierwszego stopnia na kierunku ,mechatronika” o profilu praktycznym trwaja
7 semestrow i koniczg sie uzyskaniem tytutu inzyniera.
Absolwent kierunku posiada podstawowag wiedze z zakresu mechaniki, budowy i eksploatacji maszyn,
elektroniki, informatyki, automatyki i robotyki oraz sterowania. Zna zasady rysunku technicznego oraz
projektowania inzynierskiego z wykorzystaniem oprogramowania CAD. Potrafi dobra¢ i skonfigurowa¢
mikrokontrolery oraz programowac sterowniki przemystowe. Posiada umiejetnosci integracji wiedzy
przy projektowaniu, wytwarzaniu i eksploatacji produktéw w ich otoczeniu. Zrealizowal program
szkolenia przygotowujacy do egzaminow kwalifikacyjnych uprawniajacych do zajmowania sie
eksploatacja urzadzen, instalacji isieci na stanowisku eksploatacji i dozoru w grupach 1 i 2
(w przypadku wyboru zajec z tego zakresu).
Absolwent jest przygotowany do uczestniczenia w interdyscyplinarnych zespotach rozwigzujacych
problemy zwigzane z: Kkonstrukcja, wytwarzaniem, sprzedaza, eksploatacjg, serwisowaniem
i diagnozowaniem uktadéw mechatronicznych oraz maszyn i urzadzen, w ktérych one wystepuja.
iy
Absolwent, ktory zrealizowat grupe zaje¢ specjalizacyjnych w zakresie mechatroniki pojazdéw
samochodowych specjalizuje sie w obszarze zastosowania mechatroniki w przemysle motoryzacyjnym.
Posiada wiedze i umiejetnosci w zakresie obstugi projektowania, analizy dziatania i obstugi
mechatronicznych uktadéw sterujqcych pracq wszystkich podzespotéw samochodowych zapewniajgcych
zaréwno dziatanie napedu, trakcji, bezpieczenistwa czynnego i biernego jak i komfortu obstugujgcego
pojazd. Posiada szczegétowq wiedze zwiqzanq z zasadq dziatania systeméw termodynamicznych,
mechanicznych i elektronicznych pojazdu, jak tez informatykq i teoriqg sterowania bedqcq podstawq
kontroli nowoczesnych magistrali systemowych. Zna procesy zachodzqgce w pojazdach samochodowych,
w tym: silnika spalinowego, nowoczesnych silnikéw hybrydowych, uktaddéw ich zasilania, budowy pojazdu,
jego wtasnosci trakcyjnych, systemow bezpieczenistwa. Zna dziatanie mechatronicznych uktadéw
pomiarowych stosowanych w stacjach obstugi i kontroli pojazdéw. Posiada wiedze i umiejetnosci
w zakresie obstugi mechatronicznych uktadow stosowanych w pojazdach samochodowych oraz obstugi
systemoéw pomiarowych.
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Absolwent, ktéry zrealizowat grupe zaje¢ specjalizacyjnych w zakresie mechatroniki stosowanej
specjalizuje sie w zakresie praktycznego zastosowania systeméw mechatronicznych. Posiada wiedze
i umiejetnosci z zakresu: konstrukcji, obstugi i diagnostyki urzqdzeri mechatronicznych stosowanych
w przemysle, z naciskiem na elementy tzw. inteligentnych budynkéw oraz mechatronike proceséw
przemystowych. Zna podstawowe jezyki programowania i potrafi dobiera¢ modele sztucznej inteligencji
do zadanych problemdéw. Absolwent posiada umiejetnosci w zakresie instalowania, obstugiwania oraz
uruchamiania urzqdzeni i systeméw mechatroniki przemystowej, jak réwniez instalowania
oprogramowania niezbednego do pracy tych urzqdzen, dozorowania ich pracy, oceny stanu technicznego
systemow mechatroniki, stosowania metod diagnostyki technicznej i badan nieniszczqcych.

Absolwent kierunku ,mechatronika” zna jezyk angielski na poziomie biegtosci B2 Europejskiego
Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego Rady Europy oraz posiada umiejetnosci postugiwania sie
jezykiem specjalistycznym z zakresu kierunku studiow. Absolwent jest przygotowany
do pracy w: przemysle wytwarzajacym uktady mechatroniczne, elektromaszynowym, motoryzacyjnym,
sprzetu gospodarstwa domowego, lotniczym, obrabiarkowym; przemysle oraz innych placdwkach
eksploatujacych serwisujacych uklady mechatroniczne oraz maszyny i urzadzenia, w ktérych sg one
zastosowane.

Jest przygotowany do prowadzenia wtasnej dziatalno$ci gospodarczej w zakresie projektowania,
serwisowania oraz produkcji wyrobéw mechatronicznych zwtaszcza dla branzy samochodowe;j.
Absolwent kierunku posiada sSwiadomo$¢ zachowywania w sposéb profesjonalny, przestrzegania zasad
etyki zawodowej, bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony wtasnosci intelektualnej oraz poszanowania
réznorodnosci pogladéw i kultur. Ma swiadomos$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki
dziatalno$ci inzyniera - mechatronika, w tym jej wplyw na S$rodowisko i zwigzang z tym
odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje. Jest przygotowany oraz Swiadomy znaczenia ustawicznego
doskonalenia wtasnych umiejetnosci jak rowniez znaczenia kontynuowania nauki na studiach drugiego
stopnia. Zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie i podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych
oraz spotecznych.

Ukonczenie studiéw na kierunku ,mechatronika” zapewnia Absolwentowi kwalifikacje na 6 poziomie
Polskiej Ramy Kwalifikacji w ramach Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji, co odpowiada 6 poziomowi
Europejskiej Ramy Kwalifikacji

2  Efekty uczenia sie

2.1 Potwierdzenie uwzglednienia w programie studiow wnioskéw z analizy zgodnosci efektow
uczenia sie z potrzebami rynku pracy oraz monitoring, o ktérym mowa w art. 352 ust. 1 ustawy
z dnia 20 lipca 2018 r. - Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce

Kierunek ,mechatronika” jest odpowiedzig Instytutu Technicznego PWSZ w Nowym Saczu
na rosngce zapotrzebowanie $wiatowego, a przede wszystkim lokalnego rynku pracy na inzynieréw -
mechatronikow.

Efekty uczenia sie zdefiniowane dla kierunku posiadaja pozytywng opinie wtadz samorzadowych oraz
przedstawicieli firm, ktérzy uczestnicza w procesie ksztatcenia studentéw poprzez np. praktyki
zawodowe. Zbior kierunkowych efektow uczenia sie byt konsultowany z lokalnymi firmami oraz
uzyskat pozytywna opinie Powiatowej Rady Rynku Pracy. Ponadto, konsultacje z przedstawicielami
firm, przyjmujacych na praktyki oraz w ramach wizyt studyjnych wskazuja, iz nie zgtaszajg one uwag
do opisu efektéow. Nalezy tez zauwazy¢, iz kluczowi interesariusze - czyli studenci kierunku
»mechatronika” wyrazajg pozytywne opinie o procesie ksztatcenia na kierunku.

Warto tez podkreslié, iz prognozowane zapotrzebowanie na zawody dla miasta Nowy Sacz wskazuje
na deficyt inzynieré6w mechanikéw, ktérych kwalifikacje sa cze$ciowo pokrewne z kwalifikacjami
inzyniera mechatroniki.

Program studiéw kierunku ,mechatronika” w ramach dostosowania zostat zmieniony
w minimalnym zakresie w odniesieniu do pierwotnych efektéw ksztatcenia. Nalezy podkresli¢, iz zbiér
tych efektow ksztalcenia byt rekomendowany przez Rade Gtéwng Nauki i Szkolnictwa Wyzszego
do umieszczenia w zbiorze efektdw wzorcowych, a program ksztatcenia na kierunku ,mechatronika”
zostat w 2012 r. nagrodzony milionem zlotych w konkursie Ministerstwa Nauki i Szkolnictwa Wyzszego



na dofinansowanie podstawowych jednostek organizacyjnych za najlepiej opracowany program
studiéw oparty na Krajowych Ramach Kwalifikacji.

Zgodnie z zawartoScig raportu ELA! dla kierunku , mechatronika”, studia pierwszego stopnia -
84.2% absolwentéow kierunku (studia stacjonarnych) i 96,2% absolwentéw kierunku (studia
niestacjonarne) wystepuje w rejestrach ZUS. Z Kkolei, Sredni czas (w miesigcach) od uzyskania dyplomu
do podjecia pierwszej pracy po uzyskaniu dyplomu wynosi 5,03 (studia stacjonarne). Niemniej,
pierwsze 20% pracujacych (po studiach stacjonarnych) szukato pierwszej pracy 2 mies. lub kroce;.
Ryzyko bezrobocia dla absolwentéw (do 30.09.2017) byto szacowane na poziomie (ogétem) 17%
(studia stacjonarne) i 6,4% (studia niestacjonarne). Procent absolwentéw, ktorzy mieli doSwiadczenie
jakiejkolwiek pracy w 5 kolejnych latach od uzyskania dyplomu oraz od uzyskania dyplomu do kornca
okresu objetego badaniem (30.09.2017) wynosi ogétem 81,6% (studia stacjonarne) i 96,2% (studia
niestacjonarne)

2.2 Objasnienia oznaczen wykorzystanych przy okreslaniu efektéw uczenia sie

MT - kierunek Mechatronika,

symbol po podkreslniku:

W - kategoria wiedzy

U0 - kategoria umiejetnosci ogélnych

UP - kategoria podstawowych umiejetnosci inzynierskich

UB - kategoria umiejetno$ci bezposrednio zwigzanych z rozwigzywaniem zadan inZzynierskich
K - kategoria kompetencji spotecznych

01,02, 03 ... - numer efektu uczenia sie

Objasnienia oznaczen w symbolach odniesien

P6U_W - uniwersalne charakterystyki poziomu 6 pierwszego stopnia PRK, wiedza (W)

P6U_U - uniwersalne charakterystyki poziomu 6 pierwszego stopnia PRK, umiejetnosci (U)

P6U_K - uniwersalne charakterystyki poziomu 6 pierwszego stopnia PRK, kompetencje spoteczne (K)
P6S (przed podkreslnikiem) - charakterystyki poziomu 6 (P6) drugiego stopnia PRK, typowe dla
kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego (S)

P6S_WG - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji- poziom 6 w zakresie wiedzy
- zakres i glebia

P6S_WG - rozwiniecie opiséw charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia sie dla kwalifikacji
na poziom 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji umozliwiajacych uzyskanie kompetencji inzynierskich w
zakresie wiedzy -zakres i glebia

P6S_WK - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziom 6 w zakresie
wiedzy - kontekst — uwarunkowania, skutki

P6S_WK - rozwiniecie opisow charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia sie dla kwalifikacji
na poziomie 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji umozliwiajacych uzyskanie kompetencji inzynierskich w
zakresie wiedzy - kontekst - uwarunkowania, skutki

P6S_UW - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziom 6 w zakresie
umiejetnosci - wykorzystanie wiedzy - rozwigzywane problemy i wykonywane zadania

P6S_UW - rozwiniecie opiséw charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia sie dla kwalifikacji
na poziomie 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji - umozliwiajacych uzyskanie kompetencji inzynierskich w
zakresie umiejetnos$ci ~-wykorzystanie wiedzy - rozwigzywane problemy i wykonywane zadania
P6S_UK - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziom 6 w zakresie
umiejetnosci — komunikowanie sie

P6S_UO - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziom 6 w zakresie
umiejetnosci - organizacja pracy - planowanie i praca zespotowa

P6S_UU - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziom 6 w zakresie
umiejetnosci - uczenie sie - planowanie wtasnego rozwoju i rozwoju innych os6b

P6S_KK - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziom 6 w zakresie
kompetencji spotecznych - ocena - krytyczne podejscie

! Ogélnopolski system monitorowania Ekonomicznych Loséw Absolwentow szkot wyzszych. Raport dotyczy 38 absolwentow studiéw stacjonarnych i 26 absolwentow
studiéw niestacjonarnych pierwszego stopnia, ktérzy uzyskali dyplom w 2016 r.
4



P6S_KO - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziom 6 w zakresie
kompetencji spotecznych - odpowiedzialno$¢ - wypehianie zobowigzan spotecznych i dziatanie na
rzecz interesu publicznego

P6S_KR - charakterystyka drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziom 6 w zakresie
kompetencji spotecznych - odniesienie do roli zawodowej



2.3 Zdefiniowane efekty uczenia sie:

Symbol
efektu
uczenia

sie

Tre$¢ efektu uczenia sie
Po ukonczeniu studiéw pierwszego stopnia na
kierunku mechatronika o profilu praktycznym
absolwent:

Dyscyplina naukowa

Odniesienie do
charakterystyk
drugiego stopnia
dla poziomu 6
PRK*)

Odniesienie do
uniwersalnych
charakterystyk
pierwszego
stopnia
dla poziomu 6 PRK

Odniesienie do
charakterystyk
drugiego stopnia
dotyczacych
kompetencji
inzynierskich

WIEDZA

MT_WO01

Ma niezbedng wiedze w zakresie matematyki
obejmujaca elementy algebry, analizy matematycznej,
probabilistyki i statystyki a w szczeg6lnoSci:
1) analizy zagadnien mechaniki ciggtej i
dyskretnej, wytrzymatosci i termodynamiki
2) analizy obwodéw elektrycznych analogowych i
cyfrowych
3) analizy algorytméw przetwarzania sygnatow
4) analizy przetwarzania informacji w
programowaniu i sterowaniu

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_WO02

Ma niezbedng wiedze w zakresie fizyki, obejmujaca
mechanike, termodynamike, optyke, elektrycznos¢ i
magnetyzm, fizyke jadrowa oraz fizyke ciata statego, w
tym wiedze niezbedna do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych w systemach i uktadach
mechatronicznych oraz w ich otoczeniu.

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6eU_W

P6S_WG

MT_WO03

Ma elementarng wiedze w zakresie materiatow
stosowanych w urzgdzeniach mechatronicznych

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_W04

Ma podstawowgq wiedze w zakresie architektury
komputeréw, w szczegdlnosci dotyczaca warstwy
sprzetowej

informatyka techniczna i
telekomunikacja

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_WO05

Ma elementarng wiedze w zakresie architektury
systemow i sieci komputerowych oraz systeméw
operacyjnych, niezbedng do instalacji, obstugi i
utrzymania narzedzi informatycznych stuzacych do
symulacji i projektowania uktadéw, systemow i
urzadzen mechatronicznych

informatyka techniczna i
telekomunikacja

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG




MT_WO06

Ma wiedze w zakresie metod i technik programowania
(jezyki niskiego i wysokiego poziomu)

informatyka techniczna i
telekomunikacja

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_WO07

Ma ogélng wiedze w zakresie podstaw automatyki i
robotyki, teorii sterowania oraz technologii MEMS,
potrzebng do analizy i implementacji uktadéw
mechatronicznych

automatyka, elektronika i
elektrotechnika

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_WO08

Ma og6lng wiedze w zakresie elektroniki,
elektrotechniki i elektroenergetyki potrzebna do
projektowania i analizy urzadzen mechatronicznych

automatyka, elektronika i
elektrotechnika

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_W09

Ma podstawowa wiedze w zakresie konstrukcji maszyn,
wytrzymatosci, zagadnien cieplnych, mechaniki ciagtej i
dyskretnej, konieczng do analizy prostych zagadnien
inzynierskich

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_W10

Ma szczegdtowa wiedze zwigzang ze zjawiskami
strukturalnymi zachodzgcymi w urzadzeniach
mechatronicznych pod wptywem oddziatywania energii

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_W11

Ma ogdélng wiedze w zakresie istoty dziatania oraz
budowy ztozonych, zintegrowanych uktadéw
mechaniczno-elektroniczno-informatycznych oraz w
zakresie wdrazania innowacyjnych rozwigzan
mechatronicznych

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6eU_W

P6S_WG

MT_W12

Ma og6lng wiedze w zakresie metrologii; zna i rozumie
metody pomiaru i ekstrakcji podstawowych wielkosci
charakteryzujacych elementy wchodzace w sktad
uktadéw mechatronicznych; zna metody obliczeniowe i
narzedzia informatyczne niezbedne do analizy wynikéw
pomiaréw; zna metody oceny niepewno$ci pomiaru

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_W13

Ma szczegbétowa wiedze zwigzang z projektowaniem,
konstruowaniem i dziataniem mechatronicznych
uktadéw w zakresie wybranej specjalizacji

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_W14

Ma podstawowgq wiedze w zakresie projektowania i
wytwarzania prostych urzadzen mechatronicznych

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_W15

Zna problemy diagnostyki, kontroli i pomiaréw
uktadéw mechatronicznych w zakresie wybranej
specjalizacji

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG

MT_W16

Ma wiedze o tym jakie urzadzenia podlegaja normom
PN i UE, co oznaczaja oznaczenia CE, gdzie znaleZ¢
normy dotyczace urzadzen mechatronicznych

inzynieria mechaniczna

P6S_WG

P6U_W

P6S_WG




MT_W17 Ma elementarng wiedze na temat cyklu zycia urzadzeni | inZynieria mechaniczna P6S_WG P6U_W P6S_WG
systeméw mechatronicznych
MT_W18 Ma podstawowq wiedze niezbedng do rozumienia inzynieria mechaniczna P6S_WK P6U_W P6S_WK
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej
MT_W19 Zna podstawowe zasady bezpieczenstwa i higieny pracy | inzynieria mechaniczna P6S_WK P6U_W P6S_WK
oraz role ergonomii w Srodowisku pracy
MT_W20 Ma podstawowg wiedze w zakresie obcigzenia inzynieria mechaniczna P6S_WK P6U_W P6S_WK
$rodowiska naturalnego efektami ubocznymi proceséw
technologicznych; zna metody stuzace ochronie
$rodowiska podczas produkcji przemystowej
MT_W21 Ma elementarng wiedze w zakresie zarzadzania i inzynieria mechaniczna; P6S_WK P6U_W P6S_WK
organizacji pracy w zaktadzie przemystowym, automatyka, elektronika i
zarzgdzania jako$cig, teorii podejmowania decyzji i elektrotechnika;
marketingu. informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_W22 Ma elementarng wiedze w zakresie ochrony wtasno$ci inzynieria mechaniczna; P6S_WK P6U_W P6S_WK
intelektualnej oraz prawa patentowego. automatyka, elektronika i
elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_W23 Zna ogélne zasady tworzenia i rozwoju form inzynieria mechaniczna; P6S_WK P6U_W P6S_WK
indywidualnej przedsiebiorczosci automatyka, elektronika i
elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
UMIEJETNOSCI
MT_UBO1 Potrafi oceni¢ istniejace rozwigzania uktadéw inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
mechatronicznych, mechanicznych elektronicznych i
sterujacych, ich funkcjonowanie, przydatnos¢ i
mozliwo$¢ zastosowania dla konkretnego systemu.
MT_UBO2 | Potrafi przeanalizowac¢ dziatanie uktadu lub systemu inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
technicznego oraz mozliwo$¢ zastosowania elementow
mechatronicznych dla poprawy i optymalizacji jego
dziatania.
MT_UBO3 | Potrafi zidentyfikowa¢ oraz wykona¢ specyfikacje w inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW

zakresie inzynierskim prostych zadan z zakresu




mechaniki, elektroniki i informatyki oraz dobra¢
odpowiednie materiaty

MT_UBO4 | Potrafi okre$li¢ parametry i cechy pozadane elementéw | inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
mechatronicznych i opracowac technologie
wytwarzania prostego uktadu mechatronicznego

MT_UBO5 Potrafi sformutowa¢ wymagania dotyczace programu automatyka, elektronika i P6S_UW P6U_U P6S_UW
sterujacego urzadzeniem mechatronicznym elektrotechnika

MT_UBO6 | Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
inzynierskich typowych dla mechatroniki oraz wybiera¢
i stosowac¢ wlasciwe metody (procedury) i narzedzia

MT_UBO7 Potrafi prawidtowo dobra¢ metode obliczeniowsg, jezyk automatyka, elektronika i P6S_UW P6U_U P6S_UW
programowania, metode symulacyjng lub bezposrednig | elektrotechnika
interwencje w dziatajacy wadliwie system

MT_UBO8 Potrafi zaplanowac i nadzorowac zadania obstugowe inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
urzadzen mechatronicznych dla zapewnienia ich
niezawodnej eksploatacji

MT_UBO9 | Potrafi zaprojektowac¢ prosty obwéd elektroniczny automatyka, elektronika i P6S_UW P6U_U P6S_UW
zasilajacy i sterujacy elementem mechatronicznym elektrotechnika
cyfrowym i analogowym

MT_UB10 Potrafi zaprojektowa¢, zbudowa¢, uruchomi¢ oraz inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
przetestowac prosty system mechatroniczny

MT_UB11 Posiada doswiadczenie praktyczne w serwisowaniu i inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
eksploatacji urzadzen mechatronicznych w zaktadzie
przemystowym.

MT_UB12 | Posiada pewne doswiadczenie inzynierskie w zaktadzie | inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
pracy dotyczace rozwigzywania zagadnien
mechatronicznych w praktyce przemystowe;j.

MT_UB13 Posiada do$wiadczenie w wykorzystaniu norm i inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
standardéw dotyczacych urzadzen mechatronicznych w
praktyce przemystowe;j.

MT_UOO01 | Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i | inzynieria mechaniczna; P6S_UK P6U_U -

innych Zrédet zar6wno w jezyku polskim i jezyku

automatyka, elektronika i

angielskim; potrafi integrowac uzyskane informacje, elektrotechnika;
dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski informatyka techniczna i
oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie. telekomunikacja




MT_UOO2 | Potrafi postugiwac sie ré6znymi technikami komunikacji, | inzynieria mechaniczna; P6S_UK P6U_U -
w tym dyskutowac i aktywnie uczestniczy¢ w debacie w | automatyka, elektronika i
srodowisku zawodowym oraz w innych Srodowiskach elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_UOO3 | Postuguje sie podstawowymi narzedziami informatyka techniczna i P6S_UW P6U_U P6S_UW
informatycznymi telekomunikacja
MT_UOO04 | Potrafi przygotowac w jezyku polskim i w jezyku inzynieria mechaniczna; P6S_UK P6U_U -
angielskim informacje zawierajaca omdéwienie wynikéw | automatyka, elektronika i
realizacji zadania inzynierskiego elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_UOO5 | Potrafi przygotowac prezentacje w jezyku polskim i inzynieria mechaniczna; P6S_UK P6U_U -
jezyku angielskim z wynikow badan wtasnych i automatyka, elektronika i
rozwigzywania problemu inzynierskiego mechatroniki elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_UOO06 | Potrafi samodzielnie znaleZ¢ literature przedmiotu i z inzynieria mechaniczna; P6S_UU P6U_U -
niej skorzystac oraz potrafi przyswoi¢ wiedze z zakresu | automatyka, elektronika i
podanego przez prowadzacego w ramach elektrotechnika;
samoksztatcenia informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_UOOQ7 | Postuguje sie jezykiem angielskim na poziomie biegtosci | inzynieria mechaniczna; P6S_UK P6U_U -
B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia automatyka, elektronika i
Jezykowego Rady Europy oraz posiada umiejetnosci elektrotechnika;
postugiwania sie jezykiem specjalistycznym informatyka techniczna i
niezbednym do czytania ze zrozumieniem kart telekomunikacja
katalogowych, instrukcji obstugi urzadzen
mechatronicznych, narzedzi informatycznych oraz
innych dokumentéw technicznych
MT_UPO1 | Potrafi graficznie przedstawi¢ projekt inzynierski z inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
zakresu mechaniki, konstrukcji maszyn, elektroniki
cyfrowej i analogowej; potrafi odwzorowac i
wymiarowac elementy maszyn, uktady elektroniczne z
zastosowaniem komputerowego wspomagania
projektowania maszyn CAD
MT_UP02 | Potrafi postugiwac sie wykresami, tablicami i innymi inzynieria mechaniczna P6S_UK P6U_U P6S_UW

zrédtami informacji technicznej; potrafi stosowac
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dostepne programy inzynierskie do analizy danych oraz
do projektowania i pomiaréw

MT_UPO3 | Potrafi opracowac prosty program sterujacy praca informatyka techniczna i P6S_UW P6U_U P6S_UW
urzadzenia mechatronicznego telekomunikacja

MT_UP04 | Potrafi zastosowac programy wspomagajace obliczenia | informatyka techniczna i P6S_UW P6U_U P6S_UW
inzynierskie, szczegdlnie w zakresie wybranej telekomunikacja
specjalizacji

MT_UPO5 | Potrafi wyciggnaé wnioski z rezultatéw badan wtasnych | inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
i obcych; potrafi zaplanowaé i przeprowadzi¢
eksperyment inzynierski symulacyjny lub rzeczywisty

MT_UPO6 | Potrafi zastosowaé program symulacji komputerowejz | informatyka techniczna i P6S_UW P6U_U P6S_UW
zakresu wybranych zagadnien mechatroniki na telekomunikacja
poziomie inzynierskim; potrafi przygotowac dane i
zinterpretowa¢ wyniki uzyskane na drodze symulacji
komputerowej

MT_UPO7 | Potrafi przeprowadzi¢ eksperyment diagnostyczny automatyka, elektronika i P6S_UW P6U_U P6S_UW
pozwalajacy na ocene prawidtowosci dziatania uktadu elektrotechnika;
mechatronicznego w zakresie wybranej specjalizacji

MT_UPO8 | Potrafi oceni¢ dziatanie sktadowych elementéw uktadu | automatyka, elektronika i P6S_UW P6U_U P6S_UW
mechatronicznego tj. elementéw mechanicznych, elektrotechnika;
elektroniki i programu sterujacego, zwlaszcza w
zakresie wybranej specjalizacji

MT_UPQ9 | Potrafi opisa¢ matematycznie zjawiska fizyczne inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
wystepujace w zagadnieniach inzynierskich
mechatronicznych oraz rozwigza¢ metodami
analitycznymi lub symulacyjnymi

MT_UP10 Potrafi wykona¢ pomiar inzynierski w zakresie inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
mechanicznym i elektronicznym oraz okreslic¢ jego
niepewnos$¢

MT_UP11 | Potrafi przy rozwigzywanych zagadnieniach inzynieria mechaniczna P6S_UW P6U_U P6S_UW
inzynierskich w zakresie mechatroniki dostrzegac ich
aspekty pozatechniczne, w tym $rodowiskowe,
ekonomiczne i prawne

MT_UP12 | Potrafi oceni¢ aspekty etyczne dziatan inzynierskich inzynieria mechaniczna; P6S_UW P6U_U P6S_UW

oraz ich wptyw na spoteczenistwo

automatyka, elektronika i
elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
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MT_UP13 | Podejmuje racjonalne decyzje w zakresie zarzadzania i inzynieria mechaniczna; P6S_UO P6U_U -
budowy struktur organizacyjnych w $rodowisku pracy automatyka, elektronika i
elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_UP14 | Stosuje zasady BHP w $§rodowisku pracy, potrafi inzynieria mechaniczna P6S_UO P6U_U P6S_UW
zorganizowacé prace w sposéb bezpieczny dla siebie i
zespotu
MT_UP15 | Potrafi dokonaé¢ wstepnej analizy ekonomicznej inzynieria mechaniczna; P6S_UW P6U_U P6S_UW
opracowanego projektu technicznego z zakresu automatyka, elektronika i
mechatroniki uwzgledniajgcego koszt materiatow, elektrotechnika;
energii i nakladu pracy dla wyrobu informatyka techniczna i
telekomunikacja
KOMPETENCJE SPOLECZNE
MT_KO01 Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego inzynieria mechaniczna; P6S_KO P6U_K -
doksztatcania sie - podnoszenia kompetenc;ji automatyka, elektronika i
zawodowych, osobistych i spotecznych elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_K02 Ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne inzynieria mechaniczna; P6S_KO P6U_K -
aspekty i skutki dziatalno$ci inzyniera - mechatronika, | automatyka, elektronika i
w tym jej wptyw na $Srodowisko, i zwigzang z tym elektrotechnika;
odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_KO03 Potrafi pracowa¢ w zespole w roli osoby inspirujacej, inzynieria mechaniczna; P6S_KO P6U_K -
lidera grupy lub cztonka grupy automatyka, elektronika i
elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_K04 Potrafi wyznaczy¢ cele strategiczne, operacyjne i inzynieria mechaniczna; P6S_KO P6U_K -
priorytety w zakresie techniczno-ekonomicznym automatyka, elektronika i
dotyczace realizacji okreslonego przez siebie lub elektrotechnika;
innych zadania informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_KO05 Ma $wiadomo$¢ waznosci zachowania w sposéb inzynieria mechaniczna; PS6_KR P6U_K -

profesjonalny, przestrzegania zasad etyki zawodowej,
bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony wtasnosci

automatyka, elektronika i
elektrotechnika;
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intelektualnej oraz poszanowania réznorodnosci
pogladdéw i kultur

informatyka techniczna i
telekomunikacja

inzyniera mechatronika w lokalnym spoteczenstwie, w
szczego6lnosci dotyczaca propagacji nowoczesnych
rozwigzan mechatronicznych, ich wptywu na
polepszenie jakosci zZycia mieszkancéw regionu oraz
jakosci i konkurencyjnosci ich pracy; potrafi zdobyta
wiedze, informacje i opinie sformutowac i przekaza¢ w
sposéb zrozumiaty dla przecietnego obywatela

MT_K06 Ma $wiadomo$¢ konieczno$ci podejmowania nowych | inzynieria mechaniczna; P6S_KO P6U_K -
wyzwan projektowych i biznesowych w zakresie automatyka, elektronika i
urzadzen technicznych, w szczegdlnosci elektrotechnika;
mechatronicznych informatyka techniczna i
telekomunikacja
MT_KO07 Ma $wiadomo$¢ dotyczaca swojej roli wyksztatconego | inzynieria mechaniczna; P6S_KK P6U_K -

automatyka, elektronika i
elektrotechnika;
informatyka techniczna i
telekomunikacja

*) W przypadku odpowiednich kierunkéw studiéw nalezy doda¢ kolumne: , Odniesienie do charakterystyk drugiego stopnia dotyczacych kompetencji inzynierskich” lub
kolumne: ,Odniesienie do charakterystyk drugiego stopnia dotyczacych dziedziny sztuki”

2.3.1 Wykaz zmian efektéw uczenia sie:

Symbol Tres¢ efektu uczenia sie przed zmiang symbol Tres¢ efektu uczenia sie po zmianie/modyfikacji

efektu efektu

uczenia

sie

MT_W13 | Ma szczeg6towa wiedze zwigzang z projektowaniem, konstruowaniemi | MT_W13 | Ma szczeg6towa wiedze zwigzang z projektowaniem, konstruowaniem i
dziataniem mechatronicznych uktadéw w zakresie wybranej dziataniem mechatronicznych uktadéw w zakresie wybranej
specjalnosci specjalizacji

MT_W15 | Zna problemy diagnostyki, kontroli i pomiaréw uktadéw MT_W15 | Zna problemy diagnostyki, kontroli i pomiaréw uktadéw
mechatronicznych w zakresie wybranej specjalnos$ci mechatronicznych w zakresie wybranej specjalizacji

MT_UPO04 | Potrafi zastosowa¢ programy wspomagajgce obliczenia inzynierskie, MT_UPO04 | Potrafi zastosowa¢ programy wspomagajace obliczenia inzynierskie,
szczegOlnie w zakresie wybranej specjalnosci szczegblnie w zakresie wybranej specjalizacji

MT_UPO7 | Potrafi przeprowadzi¢ eksperyment diagnostyczny pozwalajacy na MT_UPO7 | Potrafi przeprowadzi¢ eksperyment diagnostyczny pozwalajgcy na
ocene prawidtowosci dziatania uktadu mechatronicznego w zakresie ocene prawidtowosci dziatania uktadu mechatronicznego w zakresie
wybranej specjalno$ci wybranej specjalizacji
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MT_UPO8 | Potrafi ocenié¢ dziatanie sktadowych elementéw uktadu MT_UPO8 | Potrafi oceni¢ dziatanie sktadowych elementéw uktadu
mechatronicznego tj. elementéw mechanicznych, elektroniki i mechatronicznego tj. elementéw mechanicznych, elektroniki i programu
programu sterujgcego, zwtaszcza w zakresie wybranej specjalnosci sterujacego, zwlaszcza w zakresie wybranej specjalizacji

MT_UOO02 | Potrafi postugiwac sie ro6znymi technikami komunikacji w $srodowisku MT_UOO02 | Potrafi postugiwac sie réznymi technikami komunikacji, w tym
zawodowym i w innych §rodowiskach dyskutowac i aktywnie uczestniczy¢ w debacie w srodowisku

zawodowym oraz w innych §rodowiskach

MT_UO04 | Potrafi przygotowac dokumentacje w jezyku polskim i w jezyku MT_UOO04 | Potrafi przygotowac w jezyku polskim i w jezyku angielskim informacje
angielskim dotyczaca realizacji zadania inzynierskiego i przygotowac zawierajaca omdwienie wynikéw realizacji zadania inzynierskiego
informacje zawierajacg oméwienie wynikéw realizacji tego zadania
oraz sporzadzi¢ raport udokumentowany odpowiednimi przypisami
literaturowymi

MT_UOO7 | Postuguje sie jezykiem angielskim w stopniu wystarczajagcym do MT_UOO07 | Postuguje sie jezykiem angielskim na poziomie biegtos$ci B2
porozumiewania sie, a takze czytania ze zrozumieniem kart Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego Rady Europy
katalogowych, instrukcji obstugi urzadzen mechatronicznych i narzedzi oraz posiada umiejetnosci postugiwania sie jezykiem specjalistycznym
informatycznych oraz podobnych dokumentéw niezbednym do czytania ze zrozumieniem kart katalogowych, instrukcji

obstugi urzadzen mechatronicznych, narzedzi informatycznych oraz
innych dokumentéw technicznych

MT_K06 Potrafi okresli¢ cele ekonomiczne i podejmowac nowe wyzwania MT_K06 Ma $wiadomo$¢ konieczno$ci podejmowania nowych wyzwan
projektowe i biznesowe w zakresie urzadzen technicznych, w projektowych i biznesowych w zakresie urzadzen technicznych, w
szczegdlnosci mechatronicznych szczegolno$ci mechatronicznych

Zmiany tresci efektow uczenia sie majg charakter stylistyczny, uszczegétawiajacy i nie wpltywaja na opis sylwetki absolwenta kierunku w zakresie posiadanej
wiedzy, umiejetnoscii kompetencji spotecznych, stad procent zmian wynosi 0.
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2.4 Procentowy udzial efektow uczenia sie w danej dyscyplinie

2.4.1. Okreslenie udziatu efektéw uczenia sie w kazdej dyscyplinie

Procentowy udziatl dyscyplin,
w ktorych zgodnie z programem

Dyscyplina naukowa/artystyczna Dziedzina nauki/sztuki ksztatcenia uzyskiwane sg efekty
ksztatcenia na kierunku
mechatronika

inzynieria mechaniczna 60%
automatyka, elektronika i dziedzina nauk inzynieryjno - 20%
elektrotechnika technicznych ?
lnformatyk.a te.chmczna i 20%
telekomunikacja

Lacznie 100%

2.4.2. Okreslenie dla kazdej z dyscyplin procentowego udziatu liczby punktéw ECTS w 1aczne;j
liczbie punktéw ECTS przypisanych do programu studidéw:

Udziat liczby punktéw ECTS w tgcznej
Dyscyplina naukowa/artystyczna liczbie punktéw ECTS (210) dla kazdej z
dyscyplin
inzynieria mechaniczna 60%
automatyka, elektronika i elektrotechnika 20%
informatyka techniczna i telekomunikacja 20%
Lacznie: 100%
Nazwa zajeé/grupy zajec ECTS dyscypliny naukowe
ogblem | e meckan o || o a1
elektrotechnika
A Zajecia ogdlne ECTS ECTS ECTS
1 Jezyk angielski 11 4 3 4
2 Bezpieczenstwo i higiena pracy 2 0,68 0,66 0,66
3 Technologia informacyjna 2 2
4 Wychowanie fizyczne 0
5 Zarzadzanie jako$cig 3 1 1 1
6 Ekologia i zarzadzanie $rodowiskowe 2 0,68 0,66 0,66
7 Ochrona wtasno$ci intelektualnej i etyka 1 0,34 0,33 0,33
8 Zajecia wybieralne spoteczne (1 z 2) 3 1 1 1
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9 Komunikacja spoteczna 1 0,34 0,33 0,33
B Zajecia podstawowe i kierunkowe
1 Matematyka ze statystyka 14 14
2 Fizyka 8 8
3 Nauka o materiatach 7 7
4 Rysunek techniczny 1 1
5 Grafika inzynierska 3 3
6 Wprowadzenie do mechatroniki 2 1 1
7 Informatyka 2 2
8 Elektrotechnika i elektronika analogowa 6 3 3
9 Metrologia techniczna i systemy 4 4
pomiarowe
10 Mechanika techniczna i wytrzymatosé 9 9
materiatéw
11 Automatyka i robotyka 6 2 3 1
12 Teoria sterowania 5 3 2
13 Elektronika cyfrowa, optoelektronika 6 1 5
14 Komputerowe wspomaganie w 3 1 1 1
mechatronice
15 Inzynieria wytwarzania 6 6
16 Niezawodno$¢ uktadéw 2 2
mechatronicznych
17 Podstawy konstrukcji maszyn i 5 5
mikromechanizméw
18 Technologia MEMS (Micro Electro- 2 2
Mechanical Systems)
19 Programowanie mikrokontroleréw 5 5
20 Ergonomia 1 1
21 Programowanie sterownikéw 2
przemystowych
22 Zajecia wybieralne: Studencka praktyka 32 12 10 10
zawodowa
23 Zajecia wybieralne: Praca przej$ciowa 1 0,34 0,33 0,33
24 Zajecia wybieralne: Seminarium 1 0,34 0,33 0,33
dyplomowe
25 Zajecia wybieralne: Przygotowanie pracy 9 3 3 3
dyplomowej
26 Zajecia wolnego wyborul (1z 4) 2 2
27 Zajecia wolnego wyboru Il (4 z 8) 4 4
Grupa zaje¢ specjalizacyjnych z
zakresu:
MPS a) mechatronika pojazdow
samochodowych
1 Teoria ruchu pojazdéw 2
2 Technika cieplna 5
3 Elektrotechnika i elektronika 3 1
samochodowa
4 Budowa pojazdéw samochodowych 4 4
5 Budowa i uktady zasilania silnikéw 3 3
spalinowych
6 Mechatronika uktadéw pomocniczych 2 1 1
7 Miernictwo samochodowe on-board 3 2 1
8 Diagnostyka samochodowa 3 2 1
9 Uktady przeniesienia napedu 1 1
10 Uktady wspomagajace 1 1
11 Eksploatacja pojazdéw samochodowych 2 2
12 Nowoczesne Zrédta napedu 3 3
13 Mechatroniczne uktady sterowania 4 1 1 2
napedem i trakcjg
14 Podstawy projektowania 3D 1 1
Razem (MPS) 210 126,7 41,64 41,64
udziat
procent 60% 20% 20%
owy
ECTS
MS b) mechatronika stosowanej
1 Automatyzacja proceséw przemystowych 3 1
2 Elementy mechatroniki pojazdowej 3
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3 Makro i mikro termodynamika 5 5

4 Przetwarzanie sygnatéw 2 1 1

5 Elektropneumatyka 4 4

6 Jezyki programowania 4 2 2

7 Projektowanie inteligentnych instalacji 3 1 1 1

budynkowych

8 Projektowanie 3D 2 2

9 Programowanie robotéw 3 1 1 1

10 Sensory, aktuatory i serwonapedy 4 2

11 Sztuczna inteligencja 2 1 1

12 Eksploatacja urzadzen mechatronicznych 2 2

Razem 210 125,7 42,64 41,64

udziat
g::;e“t 60% 20% 20%
ECTS

3 Opis procesu prowadzacego do uzyskania efektow uczenia sie oraz liczba punktow ECTS
przypisanych do zaje¢ - plan studiow

3.1 Wskazniki iloSciowe programu studiéw stacjonarnych / niestacjonarnych

3.1.1 Liczba semestréw, tagczna liczba godzin zaje¢ i taczna liczba punktéw ECTS konieczng
do uzyskania kwalifikacji odpowiadajgcych poziomowi studiéw
e Liczba semestrow: 7
e Ljczna liczba godzin:
o studia stacjonarne: 3360 (w tym 960 godzin praktyk zawodowych)
o studia niestacjonarne: 2180 (w tym 960 godzin praktyk zawodowych)
e Laczna liczba punktéw ECTS konieczna do uzyskania kwalifikacji: 210
3.1.2 tLacznaliczba punktéw ECTS, ktorg student musi uzyskaé w ramach:

3.1.2.1 Zaje¢ wymagajacych bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich lub innych oséb
prowadzacych zajecia i studentéw

e studia stacjonarne: 105,36 ECTS

Lp Rok akad. wejscia planu: 2019/2020 ECTS ECTSw Suma w tym: wtym:
A godz. w suma godz. konsul
OgOiem bezp. bezposr w planie tacje/
kontakci ednim (PENSUM) sl
e kontake nia/
ie egzami
ny
w c |1/ | p s | pz
w
A Zajecia ogolne
1 Jezyk angielski 1 o4 160 150 0 150 0 0 0 0 10
2 | Bezpieczenstwo i higiena pracy 5 132 33 30 15 0 15 0 0 0 3
3 | Technologia informacyjna 5 14 35 30 0 0 0 30 0 0 5
4 | Wychowanie fizyczne 0 0 60 60 0 60 0 0 0 0 0
5 | Zarzadzanie jakoscia 3 152 38 30 15 15 0 0 0 0 8
6 | Ekologia i zarzadzanie $rodowiskowe 2 152 38 30 15 0 0 15 0 0 8
7 | Ochrona wtasnosci intelektualnej i etyka 1 0.64 16 15 15 0 0 0 0 0 1
8 | Zajecia wybieralne spoteczne (1 z 2) 3 152 38 30 15 15 | o 0 0 0 8
9 | Komunikacja spoteczna 1 061 16 15 15 0 0 0 0 0 1
B Zajecia podstawowe i kierunkowe
1 | Matematyka ze statystyka 14 - 175 150 60 9 | o 0 [} [} 25
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2 | Fizyka s 4 100 90 30 30 | 30 0 0 0 10
3 Nauka o materiatach 7 4.6 111 105 60 30 | 15 0 0 0 10
4 | Rysunek techniczny 1 0.8 20 15 0 15 | 0 0 0 0 5
5 | Grafika inzynierska 3 212 53 45 0 0 0 45 0 0 8
6 | Wprowadzenie do mechatroniki 2 1,52 38 30 15 15 0 0 0 0 8
7 Informatyka 2 14 35 30 0 0 0 30 0 0 5
8 | Elektrotechnika i elektronika analogowa 6 32 80 75 30 15 [ 30 [ 0 0 0 5
9 | Metrologia techniczna i systemy 50 45 15 0 [ 30| 0 0 0 5
pomiarowe 4 2
10 | Mechanika techniczna i wytrzymato$¢ 113 105 45 60 0 0 0 0 8
materiatéw 9 4,52
11 | Automatyka i robotyka 6 3,2 80 75 30 0 30 | 15 0 [} 5
12 | Teoria sterowania 5 2,56 64 60 30 30 0 0 0 0 4
13 | Elektronika cyfrowa, optoelektronika 6 32 80 75 30 15 | 30 | © 0 0 5
14 | Komputerowe wspomaganie w 50 45 15 0 0 30 0 0 5
mechatronice 3 2
15 | Inzynieria wytwarzania 6 3,02 98 90 30 45 | 15 0 0 0 8
16 | Niezawodno$¢ uktadéw 35 30 15 15 0 0 0 0 5
mechatronicznych 2 14
17 | Podstawy konstrukcji maszyn i 83 75 30 0 0 45 0 0 8
mikromechanizméw 5 3,32
18 | Technologia MEMS (Micro Electro- 33 30 15 15 0 0 0 0 3
Mechanical Systems) 2 1,32
19 | Programowanie mikrokontroleréw 5 2,6 65 60 15 0 0 45 0 0 5
20 | Ergonomia 1 1 30 30 15 0 15 0 0 0 0
21 | Programowanie sterownikéw 35 30 0 0 30 0 0 0 5
przemystowych 2 1,4
22 | Zajecia wybieralne: Studencka praktyka 40 0 0 0 0 0 902 40
zawodowa 32 1,6
23 | Zajecia wybieralne: Praca przej$ciowa 1 1 30 30 0 0 0 30 | 0 0 0
24 | Zajecia wybieralne: Seminarium 30 30 0 0 0 0 30 0 0
dyplomowe 1 1
25 | Zajecia wybieralne: Przygotowanie 20 0 0 0 0 0 0 0 20
pracy dyplomowej 9 0,8
26 | Zajecia wolnego wyborul (1z4) 2 1,24 31 30 15 0 0 15 0 0 1
27 | Zajecia wolnego wyborull (4 z 8) 4 2,56 64 60 60 0 0 0 0 0 4
N Grupa zaje¢ specjalizacyjnych z
zakresu: mechatroniki pojazdéw
samochodowych
Teoria ruchu pojazdéw 2 1,52 38 30 15 15 | 0 0 0 0 8
Technika cieplna 5 2,56 64 60 30 15 15 0 0 0 4
3 | Elektrotechnika i elektronika 50 45 30 0 15 0 0 0 5
samochodowa 3 2
4 Budowa pojazdéw samochodowych 4 2,04 51 45 30 15 0 0 0 0 6
5 | Budowa i uktady zasilania silnikow 54 45 15 15 | 15 0 0 0 9
spalinowych 3 2,16
6 | Mechatronika uktadéw pomocniczych 2 1,56 39 30 15 S e 0 0 9
7 | Miernictwo samochodowe on-board 3 2 50 45 15 0 30 0 0 0 5
8 | Diagnostyka samochodowa 3 2 50 45 15 0 30 0 0 0 5
9 | Uklady przeniesienia napedu 1 1 30 30 15 15 | 0 0 0 0 0
10 | Uktady wspomagajace 1 1 30 30 15 15 | 0 0 0 0 0
11 | Eksploatacja pojazdéw samochodowych 2 1,28 32 30 15 15 0 0 0 0 2
12 | Nowoczesne Zrédta napedu 3 2,48 62 60 30 30 | 0 0 0 0 2
13 | Mechatroniczne uklady sterowania 66 60 30 15 | 15 | 0 0 0 6
napedem i trakcja 4 2,64
14 | Podstawy projektowania 3D 1 0,88 22 15 0 0 0 15 0 0 7
Razem ECTS (MPS): 105,36
Ms Grupa zajec specjalizacyjnych z
zakresu: mechatroniki stosowanej
1 | Automatyzacja procesow
przemystowych 3 1,96 49 45 30 15 0 0 0 0 4
2 | Elementy mechatroniki pojazdowej 3 1,96 49 45 15 0 30 0 0 0 4
3 Makro i mikro termodynamika 5 2,6 65 60 30 15 15 0 0 0 5
4 | Przetwarzanie sygnatéw 2 2,04 51 45 30 15 0 0 0 0 6
5 | Elektropneumatyka 4 2,76 69 60 30 15 | 15 0 0 0 9
6 Jezyki programowania 4 2,76 69 60 15 0 0 45 0 0 9
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7 | Projektowanie inteligentnych instalacji
budynkowych 3 2 50 45 15 0 0 30 0 0 5
8 | Projektowanie 3D 2 14 35 30 0 0 0 30 0 0 5
9 Programowanie robotéw 3 2,04 51 45 15 0 0 30 0 0 6
10 | Sensory, aktuatory i serwonapedy 4 3,32 83 75 30 15 | 30 0 0 0 8
11 | sztuczna inteligencja 2 1,44 36 30 15 15 0 0 0 0 6
12 | Eksploatacja urzadzen
mechatronicznych 2 1,48 37 30 15 15 0 0 0 0 7
Razem ECTS (MS): 106,00
studia niestacjonarne: 61 ECTS
Lp. | Rokakad. wejscia planu: 2019/2020 | ECTS ECTS w gf)‘;‘;f‘,v W s Konaiacie
Ogo*em bezp. bezposre godz. w
kontakc dnim planie zaliczenia/
ie kontakcie | (PENSUM) w [ 1/ P S | PZ | egzaminy
w
A Zajecia ogodlne
1 | Jezyk angielski 11 3,52 88 78 o | 78| 0o | 0o o] o 10
2 Bezpieczenstwo i higiena pracy 2 0,76 19 16 8 0 8 0 0 0 3
3 | Technologia informacyjna 2 08 20 15 0 0 0 15| o 0 5
4 | Wychowanie fizyczne 0 0 15 15 o |15 | o | 0o o] o 0
5 | Zarzadzanie jakoScig 3 0,96 24 16 8 8 0 0o | o 0 8
6 | Ekologia i zarzadzanie sSrodowiskowe 2 0,96 24 16 8 0 0 8 0 0 8
7 Ochrona wtasno$ci intelektualnej i
etyka 1 0,36 9 8 8 0 0 0o | o 0 1
8 | Zajecia wybieralne spoteczne (1 z 2) 3 0,96 18 16 8 8 0 0 0 0 2
9 | Komunikacja spoteczna 1 0,36 9 8 8 0 0 0 0 0 1
B Zajecia podstawowe i kierunkowe
1 | Matematyka ze statystykg 14 3,8 95 70 30 |40 | 0o | 0o [0 | 0 25
2 | Fizyka 8 2,2 55 45 15 |15 |15 | 0 |0 | o 10
3 | Nauka o materiatach 7 2,32 58 54 30 | 16 | 8 0 0 0 4
4 | Rysunek techniczny 1 0,52 13 8 0 8 | o |l o o] o 5
5 | Grafika inzynierska 3 1,52 38 30 0 0 0 30 | o 0 8
6 | Wprowadzenie do mechatroniki 2 0,96 24 16 8 8 0 0 0 0 8
7 | Informatyka 2 0,8 20 15 0 0 0o |15 |0 o 5
8 Elektrotechnika i elektronika
analogowa 6 1,44 36 31 8 8 15 0o [ o 0 5
9 | Metrologia techniczna i systemy
pomiarowe 4 1,12 28 23 8 ) 15 0o | o 0 5
10 | Mechanika techniczna i wytrzymato$¢
materiatéw 9 2,44 61 53 23 | 30 0 0 0 0 8
11 | Automatyka irobotyka 6 1,72 43 38 15 | 0o [ 15| 8 | o | o 5
12 Teoria sterowania 5 1,36 34 30 15 15 0 0 0 0 4
13 | Elektronika cyfrowa, optoelektronika 6 1,72 43 38 15 8 15 0 0 0 5
14 | Komputerowe wspomaganie w
mechatronice 3 1,12 28 23 8 0 0 15 | 0 0 5
15 | InZynieria wytwarzania 6 2,24 56 18 15 25 8 0 0 0 8
16 | Niezawodno$¢ uktadow
mechatronicznych 2 0,84 21 16 8 8 0 0 0 0 5
17 | Podstawy konstrukcji maszyn i
mikromechanizméw 5 1,64 41 33 8 0 0 25 | 0 0 8
18 | Technologia MEMS (Micro Electro-
Mechanical Systems) 2 0,76 19 16 8 8 0 0 0 0 3
19 | Programowanie mikrokontroleréw 5 1,52 38 33 8 0 0 25 | o 0 5
20 | Ergonomia 1 0,72 18 16 8 o | 8o o] o 2
21 | Programowanie sterownikow
przemystowych 2 0,8 20 15 0 0 15 0 0 0 5
22 | Zajecia wybieralne: Studencka praktyka 92
zawodowa 32 1,6 40 920 0 0 0 0o [ o 0 40
23 | Zajecia wybieralne: Praca przej$ciowa 1 0,92 23 15 0 0 0 15 | o 0 8
24 | Zajecia wybieralne: Seminarium 3
dyplomowe 1 1 30 30 0 0 0 0 0 0 0
25 | Zajecia wybieralne: Przygotowanie
pracy dyplomowej 9 0,8 20 0 0 0 0 0 0 0 20
26 | Zajgcia wolnego wyborul (1z4) 2 0,68 17 16 8 o | o | 8 o] o 1
27 | Zajgcia wolnego wyboru I (4 z 8) 4 1,12 28 24 24 | 0 | o | o o] o 4
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MP Grupa zajec specjalizacyjnych z
s zakresu: mechatroniki pojazdow
samochodowych
1 | Teoriaruchu pojazdéw 2 0,96 24 16 8 8 0 0 0 0 8
2 | Technika cieplna 5 14 35 31 15 | 8 | 8 [ 0o ]o] o 4
3 Elektrotechnika i elektronika
samochodowa 3 1,12 28 23 15 0 8 0 0 0 5
4 | Budowa pojazdéw samochodowych 4 1,16 29 23 15 8 0 0 0 0 6
5 Budowa i uktady zasilania silnikow
spalinowych 3 1,32 33 24 8 8 8 0 0 0 9
6 | Mechatronika uktadéw pomocniczych 2 1 25 16 8 0 8 0 0 0 9
7 | Miernictwo samochodowe on-board 3 1,12 28 23 8 0 15 0 0 0 5
8 | Diagnostyka samochodowa 3 1,12 28 23 8 0 15 0 0 0 5
9 | Ukfady przeniesienia napedu 1 0,72 18 16 8 8 0 0 0 0 2
10 | Uktady wspomagajgce 1 0,72 18 16 8 8 | oo lo] o 2
11 | Eksploatacja pojazdow
samochodowych 2 0,68 17 16 8 8 0 0 0 0 1
12 | Nowoczesne zrddta napedu 3 1,24 31 30 15 15 0 0 0 0 1
13 | Mechatroniczne uktady sterowania
napedem i trakcja 4 1,48 37 31 15 8 8 [ 0 0 6
14 | Podstawy projektowania 3D 1 0.6 15 s o o o s 0 0 ,
2470 2140 449 377 192 172 30 920 335
Razem ECTS (MPS): 61
MS Grupa zajec specjalizacyjnych z
zakresu: mechatroniki stosowanej
1 Automatyzacja proceséw
przemystowych 3 1,08 27 23 15 8 0 0 0 0 4
2 Elementy mechatroniki pojazdowej 3 1,12 28 24 8 0 16 0 0 0 4
3 Makro i mikro termodynamika 5 1,44 36 31 15 8 8 0 0 0 5
4 | Przetwarzanie sygnatéw 2 1,16 29 23 15 8 0 0 0 0 6
5 Elektropneumatyka 4 1,6 40 31 15 8 8 0 0 0 9
6 Jezyki programowania 4 1,64 41 32 8 0 0 24 | 0 0 9
7 | Projektowanie inteligentnych instalacji
budynkowych 3 1,12 28 23 8 0 0 15 | 0 0 5
8 | Projektowanie 3D 2 08 20 15 0 0 0o |15 ]0] o 5
9 Programowanie robotéw 3 1,16 29 23 8 0 0 15 0 0 6
10 | sensory, aktuatory i serwonapedy 4 1,88 47 39 15 | 8 |16 | 0 | o | o 8
11 | Sztuczna inteligencja 2 0,88 22 16 8 8 | o | o o] o 6
12 | Eksploatacja urzadzen
mechatronicznych 2 0,92 23 16 8 8 0 0 0 0 7
2455 2140 433 354 170 233 30 920 339
Razem ECTS (MS): 61,16
3.1.2.2 Zajec ksztaltujgcych umiejetnosci praktyczne
e 145 ECTS
Lp. Zajecia ksztattujgce umiejetnosci praktyczne o:g;resm pmf(fchSm
A Zajecia ogolne 25 17
1 Jezyk angielski 11 11
2 Bezpieczenstwo i higiena pracy 2 1
3 Technologia informacyjna 2 2
4 Zarzadzanie jako$cia 3 1
5 Ekologia i zarzadzanie srodowiskowe 2 1
6 Zajecia wybieralne spoteczne (1 z 2) 3 1
B Zajecia podstawowe i kierunkowe 148 108
1 Matematyka ze statystyka 14 9
2 Fizyka 8 5
3 Nauka o materiatach 7 3
4 Rysunek techniczny 1 1
5 Grafika inzynierska 3 3
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6 Wprowadzenie do mechatroniki 2 1
7 Informatyka 2 2
8 Elektrotechnika i elektronika analogowa 6 4
9 Metrologia techniczna i systemy pomiarowe 4 2
10 Mechanika techniczna i wytrzymato$¢é materiatéw 9 5
11 | Automatyka irobotyka 6 4
12 Teoria sterowania 5 3
13 Elektronika cyfrowa, optoelektronika 6 4
14 Komputerowe wspomaganie w mechatronice 3 2
15 InZynieria wytwarzania 6 4
16 Niezawodnos$¢ uktadéw mechatronicznych 2 1
17 Podstawy konstrukcji maszyn i mikromechanizméw 5 3
18 Technologia MEMS (Micro Electro-Mechanical Systems) 2 1
19 Programowanie mikrokontroleréw 5 4
20 Ergonomia 1 1
21 Programowanie sterownikéw przemystowych 2 2
22 Zajecia wybieralne: Studencka praktyka zawodowa 32 32
23 Zajecia wybieralne: Praca przej$ciowa 1 1
24 Zajecia wybieralne: Seminarium dyplomowe 1 1
25 Zajecia wybieralne: Przygotowanie pracy dyplomowej 9 9
26 Zajecia wolnego wyborul (1z 4) 2 1
MPS Grupa zaje¢ specjalizacyjnych z zakresu: mechatroniki 37 20
pojazdow samochodowych
1 Teoria ruchu pojazdéw 2 1
2 Technika cieplna 5 3
3 Elektrotechnika i elektronika samochodowa 3 1
4 Budowa pojazdéw samochodowych 4 1
5 Budowa i uktady zasilania silnikéw spalinowych 3 2
6 Mechatronika uktadéw pomocniczych 2 1
7 Miernictwo samochodowe on-board 3 2
8 Diagnostyka samochodowa 3 2
9 Uktady przeniesienia napedu 1 1
10 Uktady wspomagajace 1 1
11 Eksploatacja pojazdéw samochodowych 2 1
12 Nowoczesne Zrédta napedu 3 1
13 Mechatroniczne uktady sterowania napedem i trakcja 4 2
14 Podstawy projektowania 3D 1 1
Razem ECTS (MPS): 210 145
MS Grupa zajec specjalizacyjnych z zakresu: mechatroniki 37 20
stosowanej
1 Automatyzacja proceséw przemystowych 3 1
2 Elementy mechatroniki pojazdowej 3 2
3 Makro i mikro termodynamika 5 2
4 Przetwarzanie sygnatéw 2 1
5 Elektropneumatyka 4 2
6 Jezyki programowania 4 2
7 Projektowanie inteligentnych instalacji budynkowych 3 2
8 | Projektowanie 3D 2 2
9 | Programowanie robotéw 3 2
10 | Sensory, aktuatory i serwonapedy 4 2
11 | Sztuczna inteligencja 2 1
12 | Eksploatacja urzadzeih mechatronicznych 2 1
Razem ECTS (MS): 210 145

3.1.2.3 Praktyk zawodowych
e 32 ECTS (po 16 ECTS w semestrze 6i 7)
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3.1.3 Liczba punktéw ECTS, ktoéra student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych

e 7ECTS
Zajecia ECTS

Ekologia i zarzadzanie srodowiskowe 2
Ochrona wtlasno$ci intelektualnej i etyka 1
Zajecia wybieralne spoteczne (1 z 2): 3

Zarzadzanie i marketing / Teoria podejmowania decyzji
4 | Komunikacja spoteczna 1
Suma: 7

3.1.4 Liczba punktéw ECTS, ktéra przypisano zajeciom z jezyka obcego
e 11ECTS

3.1.5 Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego
e studia stacjonarne: 60

e studia niestacjonarne: 15

3.1.6 Liczba punktéw ECTS, ktéra przypisano zajeciom do wyboru
e B89ECTS

Lp. Zajecia do wyboru ECTS

1 Zajecia wybieralne spoteczne (1 z 2): 3
Zarzadzanie i marketing - 3ECTS
Teoria podejmowania decyzji - 3ECTS

Zajecia wybieralne: Studencka praktyka zawodowa 32

Zajecia wybieralne: Praca przej$ciowa

Zajecia wybieralne: Seminarium dyplomowe

Zajecia wybieralne: Przygotowanie pracy dyplomowej

U B (WN
N(O| k| =

Zajecia wolnego wyboru (1 z 4):

Modelowanie i wizualizacja proceséw - 2ECTS
Internet dla zaawansowanych - 2ECTS

Komputerowa analiza konstrukcji metoda elementéw
skonczonych - 2ECTS

Komputerowe opracowanie wynikéw badan - 2ECTS

7 Zajecia wolnego wyboru Il (4 z 8): 4
Eksploatacja urzadzen elektroenergetycznych - 1ECTS
Informacja naukowo - techniczna - 1ECTS

Podstawy biomechaniki - 1ECTS

Teoria i technika eksperymentu - 1ECTS

Inteligentne systemy sterowania - 1ECTS

Bezpieczenstwo IT w systemach mechatronicznych - 1ECTS
Micro and Nano Technologies in Mechatronic Systems -
1ECTS

Basic heat transfer - 1ECTS

8 Zajecia wybieralne w ramach grupy zaje¢ specjalizacyjnych z 37
zakresu:

a) mechatroniki pojazdéw samochodowych - 37ECTS
b) mechatroniki stosowanej - 37ECTS

Razem ECTS: 89
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3.1.7 Zajecia lub grupy zaje¢ stuzace zdobywaniu przez studentéw kompetencji inzynierskich

Kierunek: mechatronika; stopien: pierwszy; profil: praktyczny;
Lp. Nazwa zajeé/grupy zajec forma/formy zajec¢ suma godz. suma godz. ECTS ~ECTS
studia studia ogbtem yinzyniers
stacjonarne niestacjonarne kie"2
A Zajecia ogblne
1 Bezpieczenstwo i higiena pracy wyktad, laboratorium 30 16 2 1,30
2 Technologia informacyjna projekt, 30 15 2 0,70
3 Zarzadzanie jako$cia wyktad, ¢wiczenia, 30 16 3 2,00
4 Ekologia i zarzadzanie srodowiskowe wyktad, projekt, 30 16 2 1,20
5 Ochrona wtasnosci intelektualnej i etyka wyktad, 15 8 1 0,50
6 Zajecia wybieralne spoteczne (1 z 2): wyktad, ¢wiczenia, 30 16 3 1,20
-Zarzadzanie i marketing (3ECTS)
-Teoria podejmowania decyzji (3ECTS)
B Zajecia podstawowe i kierunkowe
1 Matematyka ze statystyka wyktad, ¢wiczenia, 150 70 14 14,00
2 Fizyka wyktad, ¢wiczenia, 90 45 8 8,00
laboratorium
3 Nauka o materiatach wyktad, ¢wiczenia, 105 54 7 7,00
laboratorium
4 Rysunek techniczny ¢éwiczenia, 15 8 1 5,00
5 Grafika inzynierska projekt, 45 30 3 2,30
6 Wprowadzenie do mechatroniki wyktad, ¢wiczenia, 30 16 2 1,30
7 Informatyka projekt, 30 15 2 2,00
8 Elektrotechnika i elektronika analogowa wyktad, ¢wiczenia, 75 31 6 6,00
laboratorium
9 Metrologia techniczna i systemy wyktad, laboratorium 45 23 4 4,00
pomiarowe
10 Mechanika techniczna i wytrzymatos¢ wyktad, ¢wiczenia, 105 53 9 9,00
materialéw
11 | Automatyka i robotyka wyktad, laboratorium, projekt, 75 38 6 6,00
12 Teoria sterowania wyktad, ¢wiczenia, 60 30 5 5,00
13 Elektronika cyfrowa, optoelektronika wyktad, ¢wiczenia, warsztaty, 75 38 6 6,00
14 | Komputerowe wspomaganie w wyktad, projekt, 45 23 3 3,00
mechatronice
15 | Inzynieria wytwarzania wyktad, ¢wiczenia, 90 48 6 6,00
laboratorium
16 Niezawodno$¢ uktadéw mechatronicznych wyktad, ¢wiczenia, 30 16 2 2,00
17 | Podstawy konstrukeji maszyn i wyktad, projekt, 75 33 5 5,00
mikromechanizméw
18 Technologia MEMS (Micro Electro- wyktad, ¢wiczenia, 30 16 2 2,00
Mechanical Systems)
19 | Programowanie mikrokontroleréw wyktad, projekt, 60 33 5 5,00
20 Ergonomia wyktad, laboratorium 30 16 1 1,00
21 Programowanie sterownikéw laboratorium 30 15 2 2,00
przemystowych
22 | Zajecia wybieralne: Studencka praktyka praktyka, 960 960 32 23,00
zawodowa
23 | Zajecia wybieralne: Praca przej$ciowa projekt, 30 15 0,60
24 | Zajecia wybieralne: Seminarium seminarium, 30 30 0,20
dyplomowe
25 | Zajecia wybieralne: Przygotowanie pracy 0 0 9 6,40
dyplomowej
26 | Zajecia wolnego wyborul (1z4): wyktad, projekt, 30 16 2 0,50
-Modelowanie i wizualizacja proceséw
(2ECTS);
-Internet dla zaawansowanych (2ECTS);
-Komputerowa analiza konstrukcji metoda
elementéw skonczonych (2ECTS);
- Komputerowe opracowanie wynikow
badan (2ECTS);

2

inzynierskich
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27 | Zajecia wolnego wyboru Il (4 z 8): wyktad, 60 24 4 0,25
-Eksploatacja urzadzen
elektroenergetycznych (1ECTS);
-Informacja naukowo - techniczna
(1ECTS);
-Podstawy biomechaniki (1ECTS);
-Teoria i technika eksperymentu (1ECTS);
-Inteligentne systemy sterowania (1ECTS);
-Bezpieczenstwo IT w systemach
mechatronicznych (1ECTS);
-Micro and Nano Technologies in
Mechatronic Systems (1ECTS);
-Basic heat transfer (1ECTS);
Grupa zajec specjalizacyjnych z zakresu:
MP | a) mechatroniki pojazdéw samochodowych
1 Teoria ruchu pojazdéw wyktad, ¢wiczenia, 30 16 2 2,00
2 Technika cieplna wyktad, ¢wiczenia, 60 31 5 5,00
laboratorium
3 Elektrotechnika i elektronika wyktad, laboratorium 45 23 3 3,00
samochodowa
4 Budowa pojazdéw samochodowych wyktad, ¢wiczenia, 45 23 4 4,00
5 Budowa i uktady zasilania silnikow wyktad, ¢wiczenia, 45 24 3 3,00
spalinowych laboratorium
6 Mechatronika uktadéw pomocniczych wyktad, laboratorium 30 16 2 2,00
7 Miernictwo samochodowe on-board wyktad, warsztaty, 45 23 3 3,00
8 Diagnostyka samochodowa wyktad, laboratorium 45 23 3 3,00
9 Uktady przeniesienia napedu wyktad, ¢wiczenia, 30 16 1 1,00
10 | Uktady wspomagajace wyktad, ¢wiczenia, 30 16 1 1,00
11 | Eksploatacja pojazdéw samochodowych wyktad, ¢wiczenia, 30 16 2 1,60
12 | Nowoczesne Zr6dia napedu wyktad, ¢wiczenia, 60 30 3 3,00
13 Mechatroniczne uktady sterowania wyktad, ¢wiczenia, 60 31 4 4,00
napedem i trakcja laboratorium
14 | Podstawy projektowania 3D projekt, 15 8 1 1,00
Razem (MPS) 176,05
MP b) mechatroniki stosowanej
1 Automatyzacja proces6w przemystowych wyktad, ¢wiczenia, 45 23 3 2,10
2 Elementy mechatroniki pojazdowej wyktad, warsztaty, 45 24 3 3,00
3 Makro i mikro termodynamika wyktad, ¢wiczenia, 60 31 5 5,00
laboratorium
4 Przetwarzanie sygnatéw wyktad, ¢wiczenia, 45 23 2 2,00
5 Elektropneumatyka wyktad, ¢wiczenia, 60 31 4 3,50
laboratorium
6 Jezyki programowania wyktad, projekt, 60 32 4 4,00
7 Projektowanie inteligentnych instalacji wyklad, projekt, 45 23 3 3,00
budynkowych
8 Projektowanie 3D projekt, 30 15 2,00
9 Programowanie robotéw wyktad, projekt, 45 23 3,00
10 | Sensory, aktuatory i serwonapedy wyktad, éwiczenia, 75 39 4,00
laboratorium
11 Sztuczna inteligencja wyktad, ¢wiczenia, 30 16 2,00
12 | Eksploatacja urzadzen mechatronicznych wyktad, éwiczenia, 30 16 1,60
Razem (MS) 174,65
3.2 Opis warunkéw niezbednych do realizacji programu studiow
3.2.1 Opis warunkéw prowadzenia zaje¢ ksztattujacych umiejetnosci praktyczne

Do grupy zajec¢ ksztattujacych umiejetnosci praktyczne zaliczono studencka praktyke zawodowa
oraz wszystkie zajecia prowadzone w formie laboratoriéw, projektéw, ¢wiczen, seminarium. Wymiar
godzinowy tych zaje¢ oraz przyporzadkowana im liczba punktéw ECTS zapewniajg studentom
osiggniecie efektdw uczenia sie w zakresie umiejetnosci praktycznych oraz kompetencji spotecznych
wlasciwych dla zakresu dziatalno$ci zawodowej. Praktyka zawodowa realizowana jest
w przedsiebiorstwach i zaktadach o profilu dziatalnosci pozwalajacym na osiagniecie efektow
uczenia sie przypisanym praktyce zawodowej. Z kolei, zajecia praktyczne realizowane na uczelni
odbywajg sie w warunkach zapewniajacych Kksztaltowanie umiejetno$ci praktycznych
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tj. w laboratoriach i pracowniach, w ramach ktérych studenci wykonuja projekty, ¢wiczenia
laboratoryjne, zadania indywidulane i zespotowe powalajace na nabycie wtasciwych umiejetnosci
praktycznych. Infrastruktura dydaktyczna dla potrzeb studiow na kierunku ,mechatronika”
umozliwia studentom osigganie wszystkich zaktadanych efektéw uczenia sie i stwarza bardzo dobre
warunki do zdobywania umiejetnosci praktycznych, ze wzgledu na dobrze wyposazone laboratoria
i pracownie.

Zajecia zwigzane z praktycznym przygotowaniem zawodowym s3 prowadzone w sposdb
umozliwiajacy bezposrednie wykonywanie okreslonych czynnosci praktycznych przez studentow
i w wiekszosci przez nauczycieli z do§wiadczeniem zawodowym zdobytym poza uczelnia. Zajecia,
zwigzane z praktycznym przygotowaniem zawodowym s3 ponadto prowadzone z wykorzystaniem
wlasciwych metod dydaktycznych tj. ¢wiczenia projektowe/warsztatowe, projekty indywidualne
i zespotowe, praca w grupach. Taka formuta zaje¢ praktycznych pozwala na przygotowanie
do samodzielnego petnienia roli zawodowej czyli uzyskanie zdolnosci do wykonywania zawodu
inzyniera mechatroniki.

W toku studiéw na kierunku ,mechatronika” realizowane sg réwniez cykliczne studenckie wizyty
studyjne do firm branzy mechatronicznej. Celem tych wizyt jest umozliwienie studentom zdobycia
dos$wiadczenia bazujgcego na obserwacji i uczestnictwie w funkcjonowaniu przedsiebiorstw
o profilu mechatronicznym oraz zapoznanie z specyfike pracy w branzy. Studenci kierunku majg tez
okazje wzig¢ udzial w tzw. ksztalceniu w warunkach rzeczywistych m.in. poprzez mozliwos¢
spotkania sie z praktykami pracujgcymi na co dzieh w przedsiebiorstwach o profilu
mechatronicznym.

Bardzo waznym elementem ,praktycznym” jest praca dyplomowa inzynierska, ktéra stanowi
kompletne rozwigzanie typowego zadania inzynierskiego z wykorzystaniem wiedzy i umiejetnosci
zdobytych w toku studiéw. Przedmiotem pracy dyplomowej inzynierskiej na kierunku
»,mechatronika” moze by¢ w szczegdlnoSci: rozwigzanie zadania/problemu z zakresu projektowania
inzynierskiego (obiektu, systemu technicznego, konstrukcji) czy technologii, w tym takze
opracowanie programu komputerowego/aplikacji lub wykorzystanie zaawansowanych technologii
komputerowych.. Wartos$cig dodang sa te prace dyplomowe, ktére zostaly zaproponowane przez
zaktady przemystowe i instytucje wspotpracujace z Instytutem oraz prace (tematy) zaproponowane
przez studentéw - zwiazane z ich pracg zawodowa wykonywang podczas studiéw.

Zajecia praktyczne na kierunku pozwalaja zatem na zdobycie wiedzy i umiejetnosci zawodowych,
praktyczne opanowanie metod, $rodkéw i narzedzi w dziatalnosci zawodowej inzyniera
mechatroniki, rozwiniecie uzdolnien niezbednych do wykonywania zawodu, rozwiniecie
zainteresowan zwigzanych z zawodem, ksztaltowanie spotecznie oczekiwanych i akceptowanych
postaw a takze wdrazanie do ustawicznego doskonalenia zawodowego przez samoksztatcenie.

3.2.2 Wpymiar, zasady i forme odbywania praktyk zawodowych

Praktyka zawodowa jest zaliczana do okresu studidw i stanowig integralng cze$¢ programu
studiow. Studencka praktyka zawodowa na kierunku ,mechatronika” trwa tgcznie 6 miesiecy (960
godz. lek) i realizowana jest na 6 (3 mc) i 7 (3 mc) semestrze studiéw. Za praktyke student uzyskuje
tacznie 32 pkt. ECTS (po 16 ECTS w 6 i 7 semestrze). Szczegétowe zasady odbywania praktyk
reguluja: Regulamin studiow Panstwowej Wyzszej Szkolty Zawodowej w Nowym S3gczu oraz
Regulaminu studenckich praktyk zawodowych w Panstwowej Wyzszej Szkole Zawodowej w Nowym
Saczu. W semestrze 6 praktyka realizowana jest przez 4 dni w tygodniu w miesigcach maj - lipiec,
aw semestrze 7 w miesigcach pazdziernik - grudzien. Na wniosek studenta skierowany do dyrektora
Instytutu realizacja praktyki zaliczanej na 7 semestrze moze rozpocza¢ sie w miesigcu sierpniu.
Praktyki moga mie¢ forme czynnoS$ci zawodowych realizowanych w krajowych i zagranicznych
zaktadach przemystowych, instytucjach publicznych i niepublicznych, ktérych charakter dziatan
zwigzany jest z kierunkiem ,mechatronika”. Student ma mozliwo$¢ skorzystania z przygotowanej
przez Instytut oferty praktyk zawodowych. Dyrektor instytutu moze wyrazi¢ zgode na odbycie
praktyki u pracodawcy wybranego przez studenta, jezeli student dopetni wszelkich formalno$ci
zwigzanych z organizacjg praktyki, a jej przebieg bedzie zgodny z programem praktyki.
Szczegbétowe zasady i forma praktyki opisana jest w karcie zaje¢: Studencka praktyka zawodowa.
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Warunkiem zaliczenia praktyki jest zrealizowanie przez studenta wymaganej w danym semestrze
liczby godzin praktyki oraz osiagniecie zaktadanych efektow uczenia sie. Efekty uczenia sie
sa dokumentowane w Karcie oceny studenta skierowanego na praktyke i weryfikowane przez
Opiekuna Praktyk, ktéry wypetnia ja w oparciu o: wnioski z przeprowadzonych hospitacji praktyk
prowadzonych w trakcie odbywania praktyki, zapisy w Dzienniczku Praktyk oraz uwagi
Zaktadowego Opiekuna Praktyk. Ocena wystawiona w Karcie oceny studenta skierowanego
na praktyke stanowi ocene poziomu osiaggniecia efektéw przypisanych praktyce zawodowej i jest
wpisywana do protokotu okresowych osiggnie¢ studenta. Zaktadowy opiekun praktyki uczestniczy
rowniez w procesie weryfikacji jakosci praktyk w ramach procedury jakosci Kksztatcenia:
pozyskiwanie informacji o osigganych efektach uczenia sie w ramach praktyk zawodowych oraz
propozycji zmian. Zaktadowy opiekun praktyk ma mozliwo$¢ ztoZzenia propozycji nowych efektéow
uczenia sie, jakie powinni osigga¢ studenci w ramach studiéw.

Dobrg praktyka stosowang w Instytucie jest zgtaszanie przez pracodawcéw i firmy wspotpracujace
z Uczelnig zapotrzebowania na okreslong liczbe studentéw, ktérzy moga by¢ przyjeci na praktyki
(w ramach konsultacji z otoczeniem spoteczno-gospodarczym, indywidualnych spotkan czy wizyt
w zakladach). Spotkania z pracodawcami pozwalaja rowniez na uzupetnianie bazy o dodatkowe
miejsca odbywania praktyk. Dodatkowo studenci po zakonczeniu praktyki wypelniajg ankiete
oceniajacg, a wyniki z jej analizy (opracowanej przez Opiekuna Praktyk) sg przekazywane dyrekcji
Instytutu oraz Radzie Instytutu i uwzgledniane w kolejnych edycjach praktyk.

3.2.3 Warunki zwolnienia z praktyk zawodowych

Studenci, studiow stacjonarnych i niestacjonarnych, pierwszego stopnia moga ubiegac sie
o zwolnienie z odbycia praktyki zawodowej. Studenci, mogg ubiegac¢ sie o zwolnienie w catosci lub
w czesci z obowigzku odbycia praktyki, jezeli uzyskane przez studenta doswiadczenie zawodowe jest
zgodne z profilem studiéw i umozliwia mu osiggniecie efektéw uczenia sie, okreslonych w programie
praktyki dla danego kierunku, poziomu i profilu.

Zwolnienie, nastepuje w oparciu o udokumentowanie przebiegu doswiadczenia zawodowego
obejmujacego:

1) prace zawodowa w kraju lub za granica,

2) wykonywanie przez studenta dziatalno$ci zawodowej lub prowadzenie przez niego

dziatalno$ci gospodarczej,

3) inne, w tym nieodptatne formy zdobywania umiejetnosci praktycznych (np. wolontariat, staz,

przygotowanie zawodowe dorostych).
Doswiadczenie zawodowe, nie moze by¢ krdtsze niz obowigzujacy wymiar praktyki.
W przypadku, gdy okres doswiadczenia zawodowego jest krotszy od obowigzujagcego wymiaru
praktyki, mozna zaliczy¢ studentowi czes¢ wymaganej praktyki.
Szczegotowe kryteria i procedury okreslajagce mozliwos¢ zaliczenia praktyki, na podstawie
doswiadczenia zawodowego, uwzgledniajacego specyfike ksztatcenia w ramach danego kierunku,
okresla dyrektor instytutu. Decyzje, o zwolnieniu z obowigzku odbycia praktyki, podejmuje dyrektor
instytutu, na pisemny wniosek studenta, ztozony w sekretariacie instytutu. Do wniosku student
dotacza:
1) dokument potwierdzajgcy doSwiadczenie zawodowe np.: Swiadectwo pracy, zaSwiadczenie
o zatrudnieniu, wypis z rejestru ewidencji dziatalno$ci gospodarczej;

2) informacje o zajmowanym w okresie zatrudnienia stanowisku pracy, zakresie czynnosci
i powierzonych obowigzkach,

3) inne dokumenty potwierdzajace udziat w nieodptatnych formach zatrudnienia.

3.2.4 Opis sposobow weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie
Wszystkie zdefiniowane dla kierunku efekty uczenia sg mozliwe do osiagniecia przez studenta
(zaréwno studidw stacjonarnych, jak i niestacjonarnych) w trakcie realizacji poszczegoélnych zajec.

Informacje dotyczace sposobow weryfikacji efektébw uczenia sie oraz kryteria oceny stopnia
osiggniecia poszczegdlnych efektéw zamieszczane sg w kartach zaje¢ i podawane do wiadomosci
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studentom na poczatku kazdego semestru przez nauczyciela akademickiego realizujacego dane
zajecia. Stosowane, przyktadowe sposoby weryfikacji to:

e rozwigzywanie prostych zadan inzynierskich i/lub zadan problemowych, wykonywanych
indywidualnie lub grupowo,

e ustne i pisemne odpowiedzi na postawione zadania,

e opracowanie projektu,

e przygotowanie krotkich raportéw, prezentacji, sprawozdan z laboratorium i innych form
pisemnych,

e testy, kolokwia, egzaminy,

e prezentacja wynikow pracy indywidualnej i grupowej,

e ocena czynnego udziatu w zajeciach.

Weryfikacji podlegajag wszystkie zdefiniowane efekty uczenia sie uzyskiwane zar6wno w ramach
godzin pracy studenta zbezposrednim udziatem nauczyciela akademickiego, jak réwniez bez
bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego. Proces sprawdzania osiggniecia zatoZzonych
efektéw uczenia sie wymaga zastosowania zréznicowanych form oceniania studentéw, adekwatnych
do obszarow, ktorych dotycza efekty. W szczeg6lnosci, weryfikacja ta jest dokonywana poprzez:

e ustalone wymogi dotyczace egzaminéw (np. forma pisemna lub ustna), zaliczen, kolokwiéw,
prac zaliczeniowych, projektéw itp. uwzgledniajace m.in.: zakres wiedzy, umiejetnosci
i kompetencji spotecznych w kartach zaje¢ oraz wskazujace na metody ksztatcenia i formy
zaje¢. Wiedza faktograficzna jest weryfikowana za pomocg egzaminéw pisemnych, testéw,
udziale w dyskusji, prezentacji. Natomiast umiejetnosci praktyczne sa weryfikowane przez
wykonywanie czynnoSci przez studenta w warunkach symulowanych, obliczen,
przygotowanie raportu z analizy, wykonanie projektu czy tez przeprowadzenie symulacji.
Umiejetnosci kognitywne, takie jak analiza, ocena, synteza sg weryfikowane poprzez case
study czy ztozone zadania zawodowe. Weryfikacja kompetencji spotecznych odbywa sie
poprzez dyskusje, warsztaty, symulacje, obserwacje bezposrednia. Postawy sa weryfikowane
poprzez gtéwnie obserwacje oraz dyskusije,

¢ zasady dyplomowania uwzgledniajgce zakres tematyczny, sposob przeprowadzenia i zasady
oceny egzaminu dyplomowego, inzynierskiego

e zasady przygotowania i oceny prac dyplomowych, tj.: wymagania merytoryczne i formalne,
ktdre oceniajg osoby petnigce funkcje promotora i recenzenta,

e ustalanie tematéw prac dyplomowych w szczeg6lno$ci pod katem ich zgodnoSci
z kierunkiem, ze szczegdlnym uwzglednieniem zebranych propozycji od instytucji
zewnetrznych, ktére zgtaszajg problemy do rozwigzania w ramach przygotowywanych przez
studentow prac dyplomowych

e procedury weryfikowania samodzielnosci i okresowej oceny jakosci prac,

e analize zaktadanych i uzyskanych efektéw uczenia sie z realizacji praktyk, ktéra obejmuje:
monitorowanie przebiegu praktyk, w tym ich korelacji z kierunkiem studiéw, wtasciwa
organizacje praktyk zharmonizowang z procesem ksztatcenia, system kontroli praktyk i ich
zaliczania, uwzglednienie przy zaliczaniu praktyk przez studenta oceny pracodawcéw.

Stwierdzenie, ze kazdy z zatozonych efektéw uczenia sie zostat przynajmniej w minimalnym stopniu
osiggniety przez studenta, stanowi podstawe do wystawienia oceny z zaje¢ (oceny
podsumowujgcej). Ocena ma forme warto$ciowa, zgodng ze skalg ocen wynikajgca z Regulaminu
Studiéw i stanowia ja oceny: 2; 3; 3.5; 4; 4.5 oraz 5. Wskazana forma oceniania odnosi sie
do wszystkich zaje¢ oraz do praktyk zawodowych. Studenci wyrdzniajgcy sie szczegélnymi wynikami
w nauce mogg otrzyma¢ dyplom uznania od Rektora lub Dyrektora Instytutu. Otrzymane
wyrdznienia wpisywane sg do dokumentacji przebiegu studiéw, co wynika z Regulaminu studidw.
Zgodnie z powyzszym, nauczyciel akademicki dokonuje wyboru adekwatnego sposobu weryfikacji
zaktadanych efektéw uczenia sie i ustala stopien ich osiggniecia.
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3.2.5 Harmonogram realizacji programu studiéw - plan studiéw stacjonarnych / niestacjonarnych

Harmonogram realizacji programu studiéw na kierunku mechatronika w poszczegélnych
semestrach (forma stacjonarne i niestacjonarna) uwzglednia konieczno$¢ uzyskania 30 punktéw
ECTS w kazdym semestrze studiow.

Harmonogram realizacji programu studiéw na kierunku mechatronika w postaci planu studiow

zestawiono ponizej, oddzielnie dla formy stacjonarnej i niestacjonarne;j:
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e Harmonogram realizacji programu studiéw - plan studiéw stacjonarnych dla kierunku mechatronika, stopien pierwszy

Harmonogram 1 ji programu w v i latach cyklu k tcenia wraz z przypisana liczba ktéw ECTS
n idw: studia pierwszego i Profil idw : pr Forma iow : i ne

Kierunek : v

a; Stopi

Rok ak. wejécia planu: 2019/2020 ma godz liczba godzin | | u | I | v | v | Vi | Vil |

Data aktualizacji: 29-03-2019

[(1 [Jezyk angielski 11 150 | o [150] o o 30 2 30 2 30 2 30 2 30 3E
2 [B AStw o 1 higiena pracy 30 [i5] o [15] o 15 15 2
Technologia informacyjna 30 [ [5) 30 30 2
4_[Wychow anie fizyczne 60 o [ 60 5] 30 o) 30 )
[ 5 |zarzadzanie jakoscia 30 [ 15 | 15 [5) 15| 15 3
[ 6 [Exologia i ic Srodow iskow & E G 15 15 15 z
7 _|Ochrona w tasnosci intelektualnej i etyka F T ) [ 15 T
Zajecia w ybieralne spoleczne (1 Z 2):
“Zarzadzanie | markating (3 ECTS)
o GEcTS) 3 20 |is| 15 | o o ol o 15| 15 3
[ 35 |15 o 15 T
[ [Matematyka ze statystyka 150 | 60 o 30 | 45 7E| 30 | 45 7E
Fizyka 50 ) 30 30 [ 30 30 BE
Nauka o materialach 105 ) 15 30| 15 3 |30 15] 15 aE
Rysunek 15 o 15 1
Grafika inzynierska a5 a5 a5 El
Wprow adzenie do mechatroniki 30 |15 15 [ 15 2
[7 [informatyka 30 ) 30 2
[ 8 |Elektrotechnika i clel a 75 [ 30 30 30| 15| 30 6E
Metrologia techniczna i systeny pomiarow & a5 |15 30 15 30 2
Tw 105 [ 45| 60 | O 30 | 30 5 | 1530 aE
[Automatyka i robotyka 75 5] 30 15 0 30 | 15 6E
Teoria sterow ania 60 0 | o 30 5
Elektronika cyfrow a. nika 75 15 [ 30 | o o [ 15[ 30 6E
omputerow e w w_mechatronice a5 o o | 30 5 30 El
inZynieria w ytw arzania 50 a5 | 1 30| a5 15 6E
iozaw odnosé ukladow_mechatronicznych 30 1 o 15[ 15 2
Konstrukcji maszyn | mikromechanizmow 75 o a5 30 a5 5E
gia MEMS (Micro ical Systens) 30 i5 | o 15[ 15 z
Programow anie mikrokontrolerow 60 a5 15 a5 5
[20 [Ergonomia 30 15 15 15 Y
Progi anie sterow nikéw_przemysiow ych 30 30 30 2
Zajecia w ybieralne: Studencka praktyka zaw odow a 32 960 [5) 960 280 |16 280 | 16
Zajecia w ybieraine: Praca przejsciow a T 30 o | 30 o 30 1
Zajecia w ybieraine: Seminarium dy plomow & i 30 o o o 30 1
Zajecia w ybieralne:_Przygotow anie pracy dyplomow E) ) o o o B
Zajecia w olnego w yboru I (1 z 4):
“Modeiowanie | wizualizacia procesew (2 ECTS).
Cinternet dia zaawansowanyeh (2 ECTS).
(zECTS),
26 |- Komputerowe opracowanie wynikow badan (2 ECTS) 2 30 15| o o 15 | o o 15 is 2
Zajecia w olnego w yboru 11 (4 z 8):
“Ereploatacia urzadzen elekroenergeteznych (1 ECTS)
“Informacia na tochniczna (1 EGTS)
: omechaniia (1 £CT5)
“reoria techrika eleperymentu (1 ECTS)
“Intelig entre systemy steroania (1 ECTS)
1 ECTS):
“Micro and Nano Technologies  In Mechatronic Systems (1 ECTS);
27 | Basic neat transter (1 ECTS) a 60 J|eol o | o o | ol o 60 a

Teoria ruchu X o
[2_[Technika ciepina 60 15 |35 30|15 15 5E
EEEE T a a5 6| o |15 © 30 15 E
4 |Budowa amochodow yoh a5 15 | o 30| 15 aE
[ 5 [Budow a i ukiady zasliania sinikéw spalnewych a5 15 a5 N T TS 5
Mechatronika ukladow 30 o0 |15 15 15 Z
[ 7 |Miernictw o samochodow e on-board a5 o |30 15 30 3
o a5 o |30 15 30 SE
[Ukiady przeniesienia napedu 30 15[ 15 1
0 [Uk ) 30 o 15[ 15 1
= 5 dow yon 30 o 15[ 15 2
[[12 [Now cczesne zrodia napedu 60 o 30| 30 3
3 [Mechatroniczne ukiady sterow ania napedem i trakcja 60 15 301515 aE
[[12 [Podstaw v projektow ania 30 15 o | o 15 15 1
Razem (MPS) 210 3360 420 405 420 405 435 735 570
Egzaminy 15 2 3 3 3 3 1 o)
=
E o
1
[ 2 [Przetw arzanie sygnaisw a5 s G >
[ 5 [Blektropneumar 60 15 30 15[ 15 aE
Jezyki p ania 60 25 15 a5 aE
[7_|Projektow anie inteligentnych instalacj budy nkow ych a5 o | 30 15 30 3
[Projektow anie 3D 30 5 30 30 2
[Programow anie robotéw. a5 is 6 | 30 15 30 3
10 |Sensory. aktuatory i serw onaped: 75 3 5 30 [5) 30 | 15 | 30 aE
11 [Sztuczna inteligencja EC o 15[ 15 2
15 e urzadzen mechatronicznych 30 | 15 o o 1515 2
Razem 3360 420 405 420 420 405 750 570
Egzaminy I 1 15 T > T B 1 B 1 > 1 s T T 1 )
Litera "E" przy liczbie punkiow ECTS w skazuje egzamin z danych zajec
Legenda: w - w yKiad, ¢ - éw iczenia, Uw - laboratoriurvw arsztaty p - projekt, s - seminarium. kursyw a Zajecia realizow ane w_formie w arsztatow  pz- praktyka
Studencka praktyka zaw odow a odbyw a sie na semestrze sz6stymi sibdmymw_w ymiarze 960 godz. (w_tym 40 godzin k Itacji) | 32 ECTS tj._po 480 godz | 16 pkt ETCS w_semestrze széstym | siod,

praktyka na 6 sem. w_miesiacach: maj -lipiec przez 4 dni w tyg.; praklyka na 7 sem. w_miesiacach paz- grudzien przez 4 dni w _tyg lub na w niosek studenta w_miesiacach sierpien -pazdziernik
W ramach bloku zajeé w olnego w yboru Il (B27) studenci w ybierajg dow olne 4 zajecia po 1 ECTS i 15 godz kazdy. W przypadku niezaliczenia danych zajeé student uzupeinia brakujace ECTS-y
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Kierunek studiéw: mechatronika; Stopien studiéw: studia pierwszego stopnia; _Profil studiéw: praktyczny; Forma studiéw : niestacjonarne

Ssemestr
Rok ak. wejscia planu: 2019/2020 liczba godzin
p. Data aktualizacji: 29-03-2019 s
A
1_|Jezyk angielski 11 78 |o |78 [ o] o o o 15 2 15 2 15 2 15 2 18 3E
2 \stw o i higiena pracy 2 8| 0|8 oo o s 8 2
3 _|Technologia informacyijna 2 ol o lof15]o] o 15 2
4_|Wychow anie fizyczne [ o315 o] oo o 7 [ 8 5]
5 ie jakoscia 3 8| 8 o[ oo o 8|8 3
6 _|Ekologia i zarzadzanie $rodow iskow e 2 8| ool 8 o] o 8 8 2
7_|Ochrona wtasnosci ir j i etyka 1 8 8| ool oo o 8 1
Zajecia w ybieralne spoleczne (1 z 2):
~Zarzadzanie | marketing (3 ECTS)
8 | -Teoria podeimonania decyzii (3 ECTS) 3 16 | 8| 8 o] o |of o 818 3
9 _|Komunikacja spoleczna 1 s | o lo[ o ]ol o
Matematyka ze statystyka 14 70 | 30|40 [ o] o Jo| o [15[25 7E| 15| 15 7E
Fizyka 8 45 | 15| 15 [15] o | o| o [15[15[15 8E
Nauka o materiatach 7 54 |30 |16 | 8] 0 [o| o |15] 8 15|88 4E
4_|Rysunek techniczn 8 o]l 8ol ool o 8
Grafika inzynierska 0 [ 0] o o |3 [o] o 30
Wprow adzenie do mechatroniki 6 | 8] 8 o] o [o|] o [s]|s
Informatyka 5 | 0] o o115 o] o 15 2
Elektrotechnika i elektronika, a 381 | 8| 8 |15] o o] o 8| 8|15 6E
Metrologia techniczna i systemy pomiarow e 4 23 | 8| o [15] o o] o 8 15 4
0 |Mechanika techniczna i w ytrzymalo$¢é materiaiow 53 30 o] oo o 15| 15 5 15 4E
[ 11 |Automatyka i robotyka 38 o [15[ 8 |o| o 1 15| 8 6E
2 | Teoria sterow ania 30 15| o] oo o 15[ 15 5
3 cyfrowa, 38 8 [15] 0o |o| o 15| 8 [15 6E
14 |Komputerow e w ie w_mechatronice 23 [ 8| 0 o315 o] o 8 15 3
15 [Inzynieria w ytw arzania 48 15[ 25 [ 8 | o [o] o 15| 25| 8 6E
6 |Niezaw odnos¢ ukladow_mechatronicznych 16 8 o[ o o] o 8|8 2
7 | Podstaw y konstrukcji maszyn i mikromechanizméw 33 o o250 o 8 25 SE
8 | Technologia MEMS (Micro Hlectro-Mechanical Systems) 16 8 o[ o o] o 8|8 2
9 | Programow anie mikrokontrolerow 33 o o250 o 8 25 5
0 |Ergonomia 1 16 o8] ool o 8 8 1
21 |Programow anie sterow nikéw_przemyslow ych 2 15 | o | o [15] o Jo| o 15 2
22 |Zajecia w : praktyka zaw odow a 32 | 960 | 0 | o [ o | o | o] 960 480 | 16 480 | 16
23 | Zajecia w : Praca przejsciow a 1 15 |o | o o150 o 15 1
24 | Zajecia w : Seminarium dyplomow e 1 30 |o| o o] o 3] o 30 1
25 |Zajecia w Przygotow anie pracy dyplomow ej 9 [5) ol ool o]o| o 9
ajecia w olnego w yboru I (1 z 4):
~Modelowanie | wizualizacja procesow (2 ECTS).
-Internet dla zaawansowach (2 ECTS);
onstruici (2ECTS);
26 |- Komputerowe opracowanie wynikéw badan (2 ECTS): 2 16 | s | o o] 8 |of o 8 8 2
Zajecia w olnego w yboru Il (4 z 8):
~Eleploatacja urzadzen elekroenergetycznyeh (1 ECTS)
~Informacia naukowo — techniczna (1 ECTS);
Podstawy biomechariki (1 ECTS).
~Teoriai technika elsperymentu (1 ECTS);
“Inteligentne systemy sterowania (1 ECTS);
fistwo IT w systemach TS):
“Micro and Nano Technologies in Mechatronic Systems (1 ECTS);
-Basic heat transfer (1 ECTS) 4 24 | 24] O [¢] [} [} [¢] 24 4
1_|Teoria ruchu pojazdow 16 8 o] ool o 8|8 2
2_|Technika cieplna 31 |15| 8 | 8] o |o| o 15| 8| 8 5E
3 nika i elektronika samochodow a 23 15| 0o | 8] 0o |o| o 15 8 3
4_|Budow a pojazdéw_samochodow ych 4 23 |1 8 o[ o o] o 15| 8 4E
5 _|Budow a i uklady zasilania silnikéw_spalinow ych 24 | 8| 8 [8] 0o o] o 8|88 3
6 _|Mechatronika ukladéw_pomocniczych 16 o[8[ o o] o 8 8 2
7 rnictw 0 samochodow e on-board 23 o [15[ 0o |o| o 15 3
8 | Diagnostyka a 23 0 |15 0o |o| o 15 3E
9 _|Uklady przeniesienia napedu 16 8 o] o o] o 8 1
10 |Ukiady w i 16 8 o[ o o] o 8 1
11 |Ex ja pojazdéw_samochodow ych 16 | 8| 8 [o] o o] o 8 |8 2
12 |Now oczesne zrédia napedu 30 |15| 15 [o | o o] o 15 | 15 3
13 | Mechatroniczne uklady sterow ania napedemi trakcjg 4 31 |15| 8 | 8] o |o| o 1588 4E
[ 14 [Podstaw y projektow ania 3D 1 8 o| o |o] 8 |o| o 8 1
Razem (MPS) 2180 215 183 228 212 226 612 534
y 15 2 3 3 3 3 1 0
1_|Automatyzacja proceséw_przemystow ych 23 8 o] ool o 15
2_|Hementy mechatroniki pojazdow ej 24 o |16 0o |o| o 8 16 3
3 |Makro i mikro termodynamika 31 |15| 8 | 8] o |o]| o 15| 8|8 SE
4_|Przetw arzanie sygnaiow 23 |15| 8 o] o |o]| o 15| 8 2
5 _|Bektropneumatyka 4 381 |15 8 [ 8] o [o| o 15|88 4E
6 _|Jezyki programow ania 4 32 [ 8| o0 |o 4 | o[ o 8 24 4E
7_| Projektow anie inteligentnych instalacji budynkow ych 23 [ 8| 0 |o 5 o] o 8 15 3
8| Projektow anie 3D 15 [o| o |o 5 o] o 15 2
9| Programow anie robotow 23 | 8| 0 |o 5 o] o 8 15 3
10 |Sensory. aktuatory i serw onaped 4 3 |15| 8 [16] o [o| o 15[ 8 [ 16 4E
11 |Sztuczna inteligencja 16 | 8| 8 [o] o o] o 8|8 2
12 | Eksploatacja urzadzen mechatronicznych 16 | 8| 8 [o] o o] o 8|8 2
Razem (MS) 2180 215 183 228 220 210 620 534
Egzaminy | 1 15 1 2 1 3 30 | 3 | 2 1 4 1 1 |4 0
Litera "E" przy liczbie punktow ECTS w skazuje egzamin z danych zaje¢
Legenda: w - wyklad, ¢ - éwiczenia, I/w - laboratorium/w arsztaty, p - projekt, s - seminarium, kursyw a oznaczono zajecia realizow ane w_formie w arsztatow , pz- praktyka
Studencka praktyka zaw odow a odbyw a si 'm 40 godzin konsultacji) i 32 ECTS tj. po 480 godz. i 16 pkt ETCS w_semestrze szostym i siod

Praktyka na 6 sem. realizow ana jest w_miesigcach: maj -lipiec przez 4 dni w tyg.; praktyka na 7 sem.: w miesiacach paz.- grudzien przez 4 dni w tyg. lub na w niosek studenta w_miesigcach sierpien -pazdziernik
W ramach bloku zaje¢ w olnego w yboru Il (B27) studenci w ybierajg dow olne 4 zajecia po 1 ECTS i 6 godz kazdy. W przypadku niezaliczenia danych zaje¢ student uzupetnia brakujace ECTS-y



3.2.6 Karty zaje¢ studiéw stacjonarnych / niestacjonarnych

Karty zaje¢ maja forme elektroniczng, sg dostepne w aplikacji Wirtualny Dziekanat.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Jezyk angielski

Kategoria zajec Zajecia ogblne

I rok / | semestr
I rok / 11 semestr
Rok studidow / semestr Il rok / 111 semestr
Il rok / IV semestr
11 rok / V semestr

Cele zajeé

Cel1 Rozwijanie umiejetnosci porozumiewania si¢ w jezyku angielskim

Cel 2 Wyksztatcenie sprawnosci jezykowych pozwalajacych na korzystanie z anglojezycznych zrodet informacji.

Cel 3 Zapoznanie studentow z zasadami przygotowania i przedstawiania prezentacji.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student potrafi rozpoznaé struktury gramatyczne i stownictwo, oraz uzywaé ich we wilasciwym
kontekscie.

EK2  Umiejetnosci: Student potrafi aktywnie stuchaé i czyta¢ ze zrozumieniem teksty uzytkowe.

EK3  Kompetencje spoteczne: Student potrafi porozumie¢ si¢ z obcokrajowcem w sytuacjach dnia codziennego i
w $rodowisku pracy, oraz wyrazi¢ swojg opini¢ na réozne tematy.

EK4  Umiejetnosci: Student potrafi przygotowacé i przedstawic prezentacje.

Tre$ci programowe

Lektorat

Lp. Tematyka zaje¢ - | rok / | semestr

TK1 [Stownictwo dotyczace zycia rodzinnego, zdrowego stylu zycia, charakteru ludzi, liczb, pieni¢dzy.

TK2  |[Struktury gramatyczne uzywane do wyrazania terazniejszo$ci i opisywania zmian.

TK3 |Praca z tekstem stuchanym i czytanym, oraz moéwienie i pisanie na tematy dotyczace zycia rodzinnego,
zdrowego stylu zycia, liczb, pieniedzy.

Lp. Tematyka zajec - | rok / 11 semestr

TK1 [Stownictwo dotyczace transportu i podrozy, roli kobiety i mezczyzny w spoleczenstwie, uczu¢, norm
postepowania, umiejetnosci praktycznych, telefonéw komorkowych.

TK2  |[Struktury gramatyczne uzywane do wyrazania roznicy i podobienstwa, umiejetnosci, nakazow,
zakazow i rad.

TK3  |Praca z tekstem stuchanym i czytanym, oraz méwienie i pisanie na tematy dotyczace transportu i
podrdzy, roli kobiety i me¢zczyzny w spoteczenstwie, uczuc¢, norm postgpowania, umiejgtnosci
praktycznych, telefonow komérkowych, urzadzen elektronicznych.

Lp. Tematyka zajec - 11 rok / 111 semestr

TK1 [Stownictwo dotyczace sportu i form spedzania czasu wolnego, zwiazkéw mig¢dzyludzkich, kina,
wygladu ludzi.

TK2  [Struktury gramatyczne uzywane do opisywania przesztosci, zjawisk i osiggnie¢, pewnosci i
watpliwosci.

TK3  |Praca z tekstem stuchanym i czytanym, oraz mowienie i pisanie na tematy dotyczace sportu i form
spedzania czasu wolnego, zwigzkdw miedzyludzkich, kina, wygladu ludzi.

Lp. Tematyka zajeé - 11 rok / IV semestr

TK1 |Stownictwo dotyczace edukacji, domu i jego wyposazenia, zakupow, srodowiska i warunkow pracy.

TK2  |Struktury gramatyczne uzywane do wyrazania warunkowosci, uzyskiwania informacji, przekazywania
uzyskanych informaciji.

TK3  |Praca z tekstem stuchanym i czytanym, oraz moéwienie i pisanie na tematy dotyczace edukacji, domu i
jego wyposazenia, zakupow, srodowiska i warunkow pracy.
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Lp. Tematyka zajeé - 111 rok / V semestr

TK1 |Struktury gramatyczne typowe dla jezyka technicznego.

TK2 [Stownictwo profesjonalne dotyczace mechatroniki.

TK3  |Praca z tekstem stuchanym i czytanym, oraz méwienie i pisanie na tematy dotyczace mechatroniki.

TK4  |Prezentacja zwigzana tematycznie z mechatronika.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia 2 .-

. g I, Cele zajeé Tresci programowe

zajec si¢ kierunkowych
MT_UOO01, MT_UOO04,

EK1 MT U005, MT_UQ07 Cel 1, Cel 2 TK1, TK2, TK3
MT_UOO01, MT_UOO04,

EK2 MT U005, MT_UQ07 Cel 1, Cel 2 TK1, TK2, TK3
MT_UOO01, MT_UOO04,

EK3 MT U005, MT_UQ07 Cel 1, Cel 2 TK1, TK2, TK3

EK4 MT_UO05 Cel 3 TK4

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca: praca na zaj¢ciach, test pisemny, egzamin pisemny
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: test pisemny zadania domowe egzamin pisemny

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Bezpieczenstwo i higiena pracy

Kategoria zajec Zajecia ogdlne

Rok studiéw / semestr

I rok / | semestr

Cele zajeé

1  zapoznanie z podstawowymi zagadnieniami z zakresu bhp

2 Student akceptuje wazno$¢ i konieczno$¢ przestrzegania przepiséw i zasad bhp
Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK-1

EK-2
EK-3
EK-4

Wiedza: Student wymienia podstawowe regulacje dotyczace prawa pracy oraz podstawowe obowigzki
pracodawcy i pracownika w zakresie bhp.

Umiejetnosci: Student ocenia warunki bhp na stanowisku pracy, konstruuje instrukcje BHP i Ppoz
Umiejetnosci: Student ocenia wypadki i przeprowadza postgpowanie powypadkowe

Kompetencje spoteczne: Student akceptuje wazno$¢ i konieczno$¢ przestrzegania i stosowania zasad BHP

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 |Zapoznanie z efektami ksztalcenia zdefiniowanymi dla przedmiotu oraz z warunkami zaliczenia.
Podstawowe definicje z zakresu bhp. Uregulowania prawne w zakresie bhp. Obowigzki pracodawcy i
pracownika w zakresie bhp.

W 2  |Wypadki przy pracy. Rodzaje wypadkow przy pracy. Przyczyny i skutki wypadkdéw przy pracy.
Postgpowanie powypadkowe. Choroby zawodowe. Pierwsza pomoc w nagtych wypadkach.

W 3 |Srodki ochrony indywidualnej i zbiorowej. Pozary. Znaki z zakresu bhp i ppoz.

W 4  |Instrukcje bhp. Ocena ryzyka zawodowego.

W5 |Organizacja miejsca pracy. Program 5S

W 6 |Zarzadzanie bezpieczenstwem i higiena pracy. Certyfikacja wyrobow CE

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Postepowanie powypadkowe. Ustalenie okoliczno$ci i przyczyn wypadku w czasie pracy oraz wypadku
w drodze do pracy.

L2 Ocena komputerowego stanowiska pracy na podstawie listy kontrolnej.
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L3 Ocena warunkéw bhp na wybranych stanowiskach w zaktadach przemystowych na podstawie listy

kontrolnej

L4 Ocena ryzyka zawodowego na stanowisku pracy.

L5 Instrukcja bhp

L6 Instrukcja ppoz.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia . . -

. . Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK-1 MT_W19 1,2 WI1,W2 W5 W6
EK-2 MT_UP14 1,2 W3 W4 L2L3L4L

- 5L6

EK-3 MT_UP14 1,2 w2 L1
EK-4 MT_KO05 1,2 W3, W4, L4 W6

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Aktywnos¢ na zajeciach - frekwencja Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego zaliczenie pisemne
Ocena aktywnoSci studenta bez wykladowcy:

Ocena dodatkowych prezentacji multimedialnej

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zaje¢ Technologia informacyjna

Kategoria zajeé Zajecia ogblne

Rok studiéw / semestr I rok /1 semestr

Cele zajeé

Cell Zapoznanie z podstawowymi terminami i narz¢dziami w obszarze wspotczesnych technologii

informacyjnych.

Cel 2  Wyksztalcenie umiejetnosci pozyskiwania informacji z bazy wiedzy, baz danych, Internetu i innych zrodet

oraz ich interpretacji.

Cel 3  Wyksztalcenie umiejetnosci opracowania i prezentacji wynikow przeprowadzonych analiz z wykorzystaniem

réznych narzedzi informatycznych.
Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK-01 Wiedza: Student ma podstawowa wiedz¢ z zakresu podstaw technik informacyjnych oraz uzytkowania

wybranych programow komputerowych.

EK-02 Umiejetnosci: Student potrafi pozyskaé, zgromadzi¢, opracowac i zaprezentowac¢ informacje (bazy wiedzy,

bazy danych) przy uzyciu odpowiedniego oprogramowania komputerowego.

EK-03 Kompetencje spoteczne: Student potrafi opracowaé, zinterpretowac i zaprezentowaé pozyskane informacje
wykorzystywane w nauce i w przemysle z zastosowaniem odpowiedniego oprogramowania komputerowego.

Tre$ci programowe
Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P-01 |Poslugiwanie si¢ bazami danych i bazami wiedzy we wspotczesnym srodowisku informatycznym.

P-02 |Pozyskiwanie i cyfrowe przetwarzanie danych i informacji z uzyciem wybranych narzedzi
informatycznych.

P-03 |Analiza przygotowanych danych i informacji. Opracowanie wnioskow.

P-04 |Graficzne i tekstowe metody prezentacji opracowan analiz i przegotowanych wynikow.

P-05 |Kolokwium

P-06 |Prezentacja projektow
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Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow L, .
. . .. . Cele zajeé Tresci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
EK-01 MT_UOO03 Cel1 P-01, P-04, P-05
P-01, P-02, P-03, P-04, P-
EK-02 MT_UO01, MT_UOO3 Cel 2 05, P-06
EK-03 MT_KO03, MT_UO01, Cel 3 P-02, P-03, P-04, P-05, P-
MT_UOO03 06

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca:

kolokwium

projekt wraz z prezentacja

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
Przygotowanie prezentacji

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Wychowanie fizyczne

Kategoria zajec Zajecia ogdlne

Rok studiow / semestr

I rok / | semestr
I rok / 11 semestr

Cele zajeé

Cel1  Psycho-motoryczny rozwdj organizmu wyrazajacy si¢ umiejetnoscia pokonywania réznorodnych wysitkow
fizycznych oraz przystosowania organizmu do zmieniajacych si¢ warunkow srodowiska zewnetrznego.

Cel 2 Przekazanie wzoréw kreatywnego spedzania czasu wolnego.

Cel 3 Nabycie zainteresowan i aspiracji majacych na celu podtrzymanie sprawnosci i wydolnoéci fizycznej do
pb6znej starosci.

Cel 4  Zmiana postaw i zwyczajow spedzania czasu wolnego.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Kompetencje spoteczne: Student jest §wiadomy o spoteczno-afiliacyjnej wartosci rekreacji jak uwalnianie si¢
od streséw, napigc¢ i obcigzen wspolczesnego zycia.

EK2  Kompetencje spoleczne: Student podnidst swoja §wiadomo$¢ na temat antyinwolucyjnej 1 autoekspresyjnej
wartosci rekreacji ruchowe;j.

EK3  Kompetencje spoleczne: Student podnidst swoja $wiadomos$¢ na temat zdrowotnej, regeneracyjnej,
sprawnosciowej,estetycznej i kompensacyjnej wartosci rekreacji ruchowej.

EK4  Umiejetnosci: Student umie utrzymywac sprawnos¢ fizyczng stosujac réznorodne formy ruchu.

Tre$ci programowe

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Cwiczenia ruchowe z elementami gimnastyki oraz zajecia ruchowe przy muzyce zawierajace elementy
klasycznego aerobiku, calanetics, funki, tanca itp.;

Cc2 Zespotowe Gry Sportowe w ramach ktorych odbywaja si¢ zajecia z:
a)pitka nozna - doskonalenie nabytych wczesniej umiejetnosci (podania, przyjecia, uderzenia,
prowadzenie pitki) przez ¢wiczenia indywidualne i zespolowe oraz gra.
b) koszykdwka doskonalenie posiadanych juz umiejetnosci podstawowych(koztowanie, podanie
oburacz, rzut oburacz i z biegu) oraz nauczanie dodatkowych elementow (rzut z miejsca i w wyskoku
jednoracz, zonglerka pitka,rzuty i podania sytuacyjne, itp.), gra.
c) siatkdéwka nauczanie prawidlowego wykonania elementéw podstawowych (odbicie oburacz
gbrne i dolne) oraz elementdéw doskonalacych gre (zagrywka tenisowa, zbicie w wyskoku, itp.), gra.

C3 Gry i zabawy rekreacyjne: a) unihok, badminton;

b)  plywanie obejmujace doskonalenie oraz nauke¢ plywania.
c) sitownia ksztaltowanie sity migsni szkieletowych, poprzez ¢wiczenia z obcigzeniem.
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C4 Zajecia turystyczno-krajoznawcze w tym:
a) Nordic Walking;
b) Marszobiegi z elementami ¢wiczen lekkoatletycznych.
c) Rekreacyjno—krajoznawcze wycieczki terenowe.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw uczenia ., . .
< C o Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK1 MT_KO03 Cel 1, Cel 2, Cel 3, C2,C3,C4,C1
Cel 4
EK2 MT_KO03 Cel 1, Cel 2, Cel 3, C2,C3,C4,C1
Cel 4
EKS3 MT_KO03 Cel 1, Cel 2, Cel 3, C2,C3,C4,C1
Cel 4
EK4 MT_KO03 Cel 1, Cel 2, Cel 3, C2,C3,C4,C1
Cel 4
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca:
Cwiczenie praktyczne
Aktywnos¢ na zajeciach
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Zarzadzanie jakoScia
Kategoria zajeé Zajecia ogdlne
Rok studiow / semestr i rok /' semestr
Cele zajeé
C1 Zapoznanie z podstawowymi pojeciami zwigzanymi z jako$cig i zarzadzaniem przez jakos$c¢.
C2 Poznanie koncepcji zarzadzania jakoS$cia.
C3 Pozanaie metod i narzedzi zarzadzania jakoscia.
C4 Opracowanie elementéw dokumentacji zgodnej z wymaganiami normy ISO 9001.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student definiuje podstawowe pojecia z zakresu jako$ci i zarzadzania przez jakosc.
EK2  Wiedza: Student objasnia podstawowe zasady zarzadzania jakoscia.

EK3  Umigjetnosci: Student stosuje metody i narzgdzia zarzadzania jakoscia.

EK4  Umiejetnosci: Student opracowuje elementy systemu zarzadzania jakoscia, zgodne z modelem ISO 9001.

Tre$ci programowe
Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Jakos¢ -definicje. Filozofia zarzadzania przez jakos¢.

W2 Filozofia Deminga: koto Deminga, 14 zasad Deminga. Podejsécie procesowe. Koszty jako$ci. Zasady
zarzadzania jako$cia.

W3 Systemy zarzadzania jako$cig.

W4 Zasady, metody, techniki i narz¢dzia zarzadzania jakos$cia.

W5 System zarzadzania jako$cig zgodny z normg ISO 9001.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Realizacja w zespotach elementéw dokumentacji zwigzanej z wdrazaniem i funkcjonowaniem systemu
zarzadzania jako$cig wg normy ISO 9001.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw uczenia . . .-
. . Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK1 MT_W18, MT_W21, MT_W23 |C1, C2 W1, W2, W3
EK2 MT_W18, MT_W21, MT_W23 |C1, C2 W2, W3, W4
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EK3

MT_K04, MT_UP11, MT_UP13 |C3, C4 c1

EK4

MT_KO04, MT_UP11, MT_UP13 |C3, C4 W5, C1

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:

Cwiczenia praktyczne

Egzamin pisemny

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Ekologia i zarzadzanie Srodowiskowe

Kategoria zajec Zajecia ogodlne

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr

Cele zajeé

C1 Zapoznanie z komponentami §rodowiska, ich sktadowymi i charakterystycznymi parametrami

Cc2 Zaprojektowanie systemu zarzadzania srodowiskowego w przedsigbiorstwie

C3 Uwrazliwienie na stan srodowiska pod wplywem dziatalno$ci mechatronika

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student ma wiedze¢ z zakresu ekologii i ochrony $rodowiska

EK2  Umiejetnosci: Student potrafi zaprojektowac system zarzadzania Srodowiskowego w przedsigbiorstwie o
wybranej dziatalno$ci produkcyjnej lub ustugowej

EK3  Kompetencje spoteczne: Student ma $wiadomos$¢ waznosci i rozumienia aspektow srodowiskowych w

kontekscie skutkow dzialalnosci mechatronika

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Podstawy prawne ochrony srodowiska w Polsce i Unii Europejskiej. Polityka ekologiczna panstwa

W2 Podstawy ekologii zasobow naturalnych

W3 Procesy zachodzace w biosferze. Ochrona litosfery, biosfery i atmosfery

W4 Ochrona przyrody i krajobrazu. Zanieczyszczenia przemystowe i ich wpltyw na $§rodowisko

W5 Zanieczyszczenia komunalne i ich wplyw na $§rodowisko

W6 Gospodarka wodna. Wybrane metody uzdatniania wody i oczyszczania cieczy $ciekow.

W7 Ochrona powietrza atmosferycznego. Wybrane metody oczyszczania gazow

W8 Hatas - zroédta i jego wptyw na stan zdrowia cztowieka. Wibracje

W9 Wzrost zrownowazony - ekologiczne czyste technologie. Rozprzestrzenianie si¢ i monitoring
zanieczyszczen.

W10 |Gospodarka odpadami - gromadzenie, transport, odzysk i unieszkodliwianie. Oddziatywanie odpadow

W11 |Podstawy ekologiczne zarzadzania przedsigbiorstwem. Instrumenty ekonomiczne w ochronie
srodowiska

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P1 Charakterystyka elementow Srodowiska. Systemy zarzadzania §rodowiskowego. Opis techniczny i
technologiczny instalacji. Polityka srodowiskowa

P2 Planowanie. Aspekty srodowiskowe. Wymagania prawne i inne. Cele, zadania i programy

P3 Wdrazanie i funkcjonowanie. Zasoby, role, odpowiedzialno$¢ i uprawnienia.
Kompetencje szkolenia i sSwiadomo$¢. Komunikacja. Nadzor nad dokumentami. Sterowanie operacyjne.
Gotowos$¢ i reagowanie na awarie

P4 Sprawdzanie. Monitorowanie i pomiary. Ocena zgodno$ci. Niezgodno$¢ dziatania korygujace i
zapobiegawcze. Nadzor nad zapisami. Audyt srodowiskowy

P5 Przeglad zarzadzania. Podsumowanie
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Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow

Cele zajeé Tre$ci programowe

zajeé uczenia si¢ Kierunkowych

P2, W1, W3, W5, W6,
EK1 MT_W18, MT_W20 C1 W8, W9, W10

P1, P3, P4, P5, W2, W6,
EK2 MT_KO02, MT_UP11 C2 W10, W7
EK3 MT_KO07 C3 P2, P3, P4, P5, W4, W11

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca:
projekt zespotowy, kolokwium

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Ochrona wlasnoSci intelektualnej z etyka

Kategoria zajec Zajecia ogodlne

Rok studiow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé

Cel1 Student nabywa wiedz¢ i rozumie zasady ochrony dobr koncepcyjnych (wlasnos$¢ autorska, wiasnosc
przemystowa). Odpowiedzialno$¢ za naruszenie cudzej wtasnosci intelektualnej w prawie autorskim i prawie
wiasnos$ci przemystowe;.

Cel 2 Zapoznanie z zasadami korzystania z aktow prawnych dotyczacych ochrony dobr niematerialnych. Poznaje
zasady szczegodlnej ochrony dobr informatycznych (programy komputerowe, Internet, bazy danych).

Cel 3  Zapoznanie studentéw z podstawowymi zasadami etyki zawodowej. Uswiadomienie im znaczenia wartosci

moralnych i postawy etycznej w dziatalnosci inzynierskiej. Rozwinigcie $wiadomosci etycznego wymiaru
oddzialywania inzyniera na otoczenie spoteczno-gospodarcze i srodowisko.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK 2

EK 3

Wiedza: Wiedza: Ma uporzadkowang wiedze¢ podstawowa z zakresu ochrony praw autorskich i prawa
wiasnos$ci przemystowej. Zna i rozumie inne pozatechniczne aspekty zwiazane z dzialalno$cig inzynierska.
Umiejetnosci: Korzysta z aktow prawnych chronigcych wiasnos$é intelektualng. Ocenia aspekty prawne
i etyczne dziatan inzynierskich.

Kompetencje spoteczne:Ma §wiadomo$¢ znaczeniaprzestrzegania zasad etyki zawodowej oraz
odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje inzynierskie.

Tre$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
W 1 |Dobra niematerialne i prawa na nich. Prawo autorskie, prawo wlasnosci przemystowej. Kontekst

zewngtrzny ochrony dobr koncepcyjnych - prawo UE a prawo polskie. Majatkowy aspekt dobr
koncepcyjnych. Obrot umowny na dobrach koncepcyjnych

W 2  |Aspekt informatyczny ochrony dobr koncepcyjnych - model ochrony programéw komputerowych,
ochrona baz danych. Prawo autorskie w Internecie

W 3  |Prawne aspekty ochrony dobr koncepcyjnych (p. cywilne, p. karne, p. administracyjne, prawo o
szkolnictwie wyzszym, prawo budowlane, inne).

W 4  |Zgtaszanie wynalazkéw, wzorow uzytkowych, wzordw przemystowych, znakéw towarowych. Wymogi
formalno-prawne. Bazy Urzedu Patentowego.

W5  |Pojecie etyki zawodowej. Odpowiedzialno$¢ inzyniera. Kodeksy etyczne. Etyczne aspekty pracy

inzyniera oraz ich wptyw na $rodowisko i spoteczenstwo.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia . . .-
- . Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK1 MT_W18, MT_W22 Cell W1, W2 W4
EK 2 MT_KO05, MT_UP12, MT_W22 |Cel 2 W2,W3 W5
EK 3 MT_KO05, MT_KO02, MT_KO07  |Cel 3 W5
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Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca:

Aktywnos$¢ podczas zajec.

Ocena aktywnos$ci studenta bez wykladowcy:
Ocena przygotowanej prezentacji zespotowej

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Zarzadzanie i marketing*

Kategoria zajec Zajecia ogodlne

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr

Cele zajeé

cel 1  Zapoznanie z ewolucjg koncepcji zarzadzania przedsigbiorstwami, podstawowymi podejéciami i szkotami
zarzadzania. Rozumienie istoty funkcjonowania organizacji i budowy struktur organizacyjnych.

cel 2 Przedstawienie istoty zarzadzania, funkcji zarzadzania, podstawowych metod ich realizacji. Opanowanie
umiegj¢tnosci postugiwania si¢ wybranymi metodami stuzacymi planowaniu, podejmowaniu decyzji,
organizowaniu, motywowaniu i kontroli.

cel 3 Opanowanie podstawowej wiedzy i umiejetnosci dotyczacych prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej oraz
zarzadzania zasobem ludzkim organizacji.

cel 4 Zapoznanie z uwarunkowania funkcjonowania gospodarki opartej na wiedzy oraz odpowiadajacymi jej

wspotczesnymi tendencjami w zarzadzaniu organizacjami.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

Ek1

EK2
Ek3

Wiedza: Ma wiedz¢ z zakresu sposobow realizacji poszczegdlnych funkcji zarzadzania w odniesieniu do
zréznicowanych zasobdw organizacji, budowy struktur organizacyjnych i1 najnowszych koncepcji
zarzadzania oraz marketingu

Umiejetnos$ci: Potrafi postugiwac si¢ podstawowymi metodami stuzacymi realizacji funkcji zarzadzania.
Kompetencje spoteczne: Ma §wiadomos$¢ koniecznos$ci ciagltego uczenia si¢, konieczno$ci postgpowania
zgodnie z wymaganiami zasad etyki zawodowej oraz potrafi formutlowaé opinie na temat ekonomiczno-
spotecznych uwarunkowan dziatalnosci gospodarczej.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

wil Podstawowe pojecia z zakresu organizacji i zarzadzania

W2 Ewolucja koncepcji zarzadzania.

w3 Cechy i cele organizacji

W3 struktury organizacyjne

w4 Proces zarzadzania

wbh Istota pracy kierowniczej. Style kierowania

w6 Cechy gospodarki opartej na wiedzy

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

éwl Charakterystyka wazniejszych szkot w rozwoju teorii organizacji i zarzadzania, ich znaczenie dla
rozwoju mys$li organizatorskiej, przedstawiciele.

¢w2  |Przedsigbiorstwo jako podmiot zycia gospodarczego. Istota, cechy wyrozniajace. Zarzadzanie
strategiczne.

¢w3  |Organizowanie i budowanie struktur organizacyjnych, rodzaje struktur, ich wady i zalety. Konkretne
rozwiazania dla przyktadowej firmy — studium przypadku

¢wd  |Zarzadzanie zasobami ludzkimi. Planowanie, dobor, ocenianie i wynagradzanie pracownikow.

¢w5  |Motywowanie pracownikow w przedsiebiorstwie. Hierarchia potrzeb Maslowa i dwuczynnikowa teoria
Herzberga.

¢w5  |[Komunikowanie si¢ w przedsigbiorstwie
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Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia s . _
. . I, Cele zajeé TreSci programowe

zajec si¢ kierunkowych

Ek1 MT_W18, MT_W21, MT_W23 |cel 1, cel 2 wl, W2, w3, W3, w4, w5,
w6
¢wl, ¢w2, ¢w4, CwS5, CWS5,

EK2 M$_3Eﬁ MT_UP13, cel 4 ¢w3, wl, w3, wd, w5, wé,

- W2, W3

Ek3 MT_KO04, MT_KO06, MT_KO07  |cel 3 wl, W2, w3, W3, w4, w5,
w6

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca:

Kolokwium zaliczeniowe prace grupowe

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK

Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Teoria podejmowania decyzji*

Kategoria zajec Zajecia ogodlne

Rok studiéw / semestr I'rok / 1V semestr

Cele zajeé

Cel1 W ramach kursu studenci uzyskajg podstawowa wiedzg w zakresie powstawania problemoéw decyzyjnych i
ich struktury. Nabeda umiejetnosci budowy modeli matematycznych, poznaja struktur¢ modelu
matematycznego i jego symbolike oraz zapisu wzajemnych relacji zachodzacych pomigdzy elementami
modelu. Umiejetnos¢ strukturalizacji problemu decyzyjnego i zapis w postaci symboli matematycznych
stanowi podstawowag kompetencje zawodows uczestnika kursu. Uzyskana wiedza w zakresie teorii decyzji
jest istotng kompetencja spoteczng wykorzystang w praktyce kierowania i zarzadzania firma. Po ukonczeniu
kursu student potrafi wykaza¢ si¢ umiejetnosciami zapisu problemu decyzyjnego w formie modelu
matematycznego wykaze si¢ takze znajomoscig metodologii budowy modeli oraz wiedzg i kompetencjami
rozpoznawania formalnej struktury problemu decyzyjnego, jego analizy oraz umiejetnosci rozwigzywania
algorytmow poszukiwania optymalnych decyzji.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student posiada wiedzg niezbedna do rozumienia spotecznych uwarunkowan dziatalnosci
menedzerskiej wystarczajaca do strukturalizacji problemu i podejmowania optymalnych decyzji.

EK2  Wiedza: Ma elementarng wiedze w zakresie teorii zarzadzania i organizacji pracy zespotow ludzkich oraz
wykorzystania teorii podejmowania decyzji w zarzadzaniu.

EK4  Kompetencje spoteczne: Ma $wiadomo§¢ waznosci i skutkow dziatalnosci menedzerskiej inzyniera
i zwiagzang z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje.

EK5  Kompetencje spoteczne: Potrafi pracowa¢ w zespole w roli lidera grupy organizujac proces podejmowania
optymalnych decyzji na etapy decyzyjne i rozdziela¢ zadania dla wszystkich cztonkow grupy.

EK3  Umiejetnosci: Podejmuje optymalne decyzje w zakresie sformulowanych probleméw decyzyjnych. Potrafi
ustukturalizowa¢ problem decyzyjny i dobra¢ odpowiedni algorytm poszukiwania optymalnego rozwigzania.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Woprowadzenie do teorii podejmowania decyzji. Decyzja i jej struktura. Decyzja optymalna.
Optymalizacja w sensie Pareto. Sposoby podejmowania decyzji.

W2 Podejmowanie decyzji w warunkach niepelnej informacji. Decyzje w warunkach ryzyka. Decyzje w
warunkach niepewnosci. Jednoetapowy i wieloetapowy problem decyzyjny.

W3 Kryteria decyzyjne. Reguta maksymalnej oczekiwanej korzysci. Reguta maksymalnej oczekiwanej
uzytecznosci. Wprowadzenie do teorii gier. Gry dwuosobowe o sumie zerowe;.

W4 Liniowy model problemu decyzyjnego. Zbior rozwigzan dopuszczalnych. Graficzne przedstawienie
problemu liniowego.

W5 Algorytm simpleks. Wstepne rozwigzania bazowe. Kryterium optymalnos$ci. Rachunek macierzowy w
programowaniu liniowym.
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W6 Wielokryterialny problem decyzyjny. Zadanie wektorowej maksymalizacji. Generowanie rozwigzan
sprawnych.
W7 Wielokryterialne metody optymalizacji dyskretnej. Metoda AHP. Metody Electre. Metody Promethee.
Cwiczenia
Lp. Tematyka zajeé
C1 Podejmowanie decyzji w warunkach ryzyka. Maksymalizacja oczekiwanej korzysci. Maksymalizacja
oczekiwanej uzytecznosci. Wieloetapowy problem decyzyjny.
Cc2 Podejmowanie decyzji w warunkach niepewnos$ci. Reguty mini-max, max-max. Wspdtczynnik
ostroznosci. Reguta braku dostatecznej racji. Reguta minimalnego zalu.
C3 Gry dwuosobowe o sumie zero. Strategie dominujace i zdominowane. Punkt siodtowy. Strategie
mieszane.
C4 Liniowy problem decyzyjny. Metoda wykreslna. Zbior rozwigzan dopuszczalnych. Funkcja celu.
Wybér rozwigzania optymalnego.
C5 Algorytm simpleks. Kryterium optymalnosci. Macierzowa posta¢ rozwiazania optymalnego.
C6 Wielokryterialny problem decyzyjny. Zadanie wektorowej maksymalizacji. Poszukiwanie rozwigzan
sprawnych.
Cc7 Wielokryterialne metody dyskretne. Metoda AHP.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia .. -
< . Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK1 MT_W18 Cell W1, W2, W4, C6, C1, C2,
c7
W4, W6, C4, C5, C1, C2,
EK2 MT_Ww21 Cell W3 W7, C3
EK4 MT_KO02 Cell W1, W2, C4, C1, C2, W7,
C3
W4, W5, W6, C4, C5, C6,
EK5 MT_KO03 Cell W7, C7
EK3 MT_UP13 Cell C4, C6, C7, W3, W5, W6,
W7

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Kolokwium

Zadania wykonane indywidualnie, odpowiedz ustna

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Komunikacja spoleczna
Kategoria zajec Zajecia ogdlne

Rok studiow / semestr

Il rok / 111 semestr

Cele zajeé

C1

C2

C3

Zapoznanie studentow ze szczegdlnym charakterem problematyki komunikacji spolecznej na gruncie
dyscyplin szczegotowych. Przekazanie podstawowej wiedzy umozliwiajacej podjgcie przez studenta pracy w
roli osoby inspirujacej, lidera lub czlonka grupy, a takze wyznaczanie celow strategicznych, operacyjnych,
planéw dziatania. Wyjadnienie znaczenia podstawowych poje¢ z zakresu komunikacji spoteczne;.
Uswiadomienie: a) koniecznos$ci uwzgledniania etyki w wykorzystywaniu ré6znych technik komunikacji, b)
istnienia bezposredniego zwigzku miedzy samorozwojem jednostki a jej efektywnoscia w zakresie komunikacji
interpersonalnej, c) konieczno$ci rozwijania wlasnej inteligencji emocjonalnej, w celu podniesienia poziomu
samokontroli w sytuacjach komunikowania si¢ interpersonalnego.

Budowanie zdolnosci efektywnego i $wiadomego komunikowania si¢ przy pomocy réznych kanatow
komunikacji.
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Efekty uczenia si¢ dla zajeé
Wiedza: Student posiada wiedze z zakresu komunikacji spotecznej, w tym zna podstawy teoretyczne procesu
komunikacji, zna i rozumie psychologiczne uwarunkowania komunikacji spotecznej, zna zasady wspotczesny

EK1

EK1.

EK3

w grupie, wie jak postepowaé w sytuacji konfliktowe;.

Umiejetno$ci: Student potrafi ocenié istniejace rozwigzania uktadow mechatronicznych, elektronicznych i

sterujacych, ich funkcjonowanie i przydatnos¢ zastosowania dla konkretnego systemu mechatronicznego.

Kompetencje spoteczne: Student umie pracowaé w zespole w roznorodnej roli, w tym lidera, cztonka zespohu,
na kazdym stanowisku potrafi si¢ efektywnie komunikowac z pozostatymi cztonkami grupy. Student ma
swiadomos$¢ wazno$ci zachowania w sposdb profesjonalny, przestrzegania zasad etyki zawodowej,
bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony wilasnosci intelektualnej oraz poszanowania réznorodnosci

pogladow i kultur.
Tre$ci programowe
Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Interdyscyplinarny charakter komunikacji spotecznej; zarys problematyki. Klasyczne ujgcia teoretyczne
komunikacji spoteczne;j.

W2 Wybrane wspoélczesne ujecia teoretyczne problemu komunikacji spotecznej: konstruktywizm, teoria
systemow, teoria skryptow, analiza transakcyjna, NLP.

W3 Negocjacje - podstawy teoretyczne. Pojecie negocjacji, ich znaczenie w zyciu spotecznym. Fazy
negocjacji i ich specyfika. Problem potencjalnego wptywu roznic indywidualnych na skutecznosé
negocjowania. Inteligencja emocjonalna jako czynnik facylitujacy nabywanie niezbgednych kompetencji
negocjacyjnych. Zasady skutecznych negocjacji. Cwiczenie praktyczne.

W4 Komunikacja werbalna.

W5 Typologia niewerbalnych aktéw komunikacji i ich znaczenie funkcjonalne.

W6 Autoprezentacja. Budowanie wizerunku wiasnej osoby w relacjach spotecznych. Rozne kanaty
komunikacji w odniesieniu do zagadnienia atrakcyjnosci, kompetencji i pozycji spotecznej. Cwiczenie
praktyczne.

W7 Cwiczenie praktyczne - "Szpiedzy", zadanie grupowe polegajace na wykonaniu kopii konstrukeji z
klocow, przy zachowaniu regut gry. Omowienie ¢wiczenia pod kontem komunikacji spotecznej wraz z
wnioskami.

w8 Kolokwium zaliczeniowe.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia . L.

. L. Cele zajeé Tresci programowe

zajec sie kierunkowych

W1, W2, W3, W4, W5,
EK1 MT_Ww18 C1,C2,,C3 W6,

W7, W8

W1, W2, W3, W4, W5,
EK1. MT_UO002 C1,C2,,C3 W6,

W7, W8

MT_KO03, MT_K04, MT_KaO05, W1, W2, W3, W4, W5,

EK3 MT_KO07 C1,C2,,C3 W6,

W7, W8

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
Aktywnos¢ na zajeciach

Obserwacja
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Matematyka ze statystyka

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

I rok / | semestr
I rok / Il semestr

Cele zajeé

Cell Nabycie praktycznych umiejetnosci postugiwania si¢ podstawowymi pojeciami algebry, analizy
matematycznej, probabilistyki i statystyki niezbednymi w studiowaniu przedmiotéw inzynierskich,
wymagajacych stosunkowo zaawansowanych srodkow matematycznych.

Cel 2 Nabycie umiejetnosci postugiwania si¢ prostymi programami komputerowymi do przeprowadzania prostych
symulacji komputerowych i obliczen (w tym przyblizonych).

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Wiedza: Student definiuje podstawowe obiekty i formutuje podstawowe twierdzenia z zakresu
algebry, analizy matematycznej, rachunku prawdopodobienstwa i statystyki matematycznej.

EK2  Umiejetnosci: Umiejetnosei: Student potrafi dobra¢ odpowiedni model matematyczny.

EK3  Umiejetnosci: Umiejetnosci: Student umie rozwiazywaé zadania i problemy z zakresu algebry, analizy
matematycznej, rachunku prawdopodobienstwa i statystyki matematyczne;j.

EK4  Wiedza: Umiejetnosci: Student umie postugiwaé si¢ prostymi programami komputerowymi do

przeprowadzania prostych symulacji komputerowych i obliczen (w tym przyblizonych).

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé - | rok / | semestr

W1 Funkcje elementarne, przypomnienie podstawowych wlasno$ci, wykresy funkcji elementarnych.
Podstawy logiki i teorii mnogosci.

W2 Ciagi liczbowe. Granica ciggu, granica a dziatania arytmetyczne na ciggach, ciaggi monotoniczne,
podciagi. Granice ciggow specjalnych. Informacje o szeregach.

W3 Granica i cigglos$¢ funkcji jednej zmiennej, podstawowe wiasnosci. Granice specjalne

W4 Pochodna funkcji, interpretacja geometryczna i fizyczna, pochodne funkcji elementarnych, pochodna
a dziatania arytmetyczne, pochodna funkcji ztozonej, pochodna funkcji odwrotnej. Pochodne
wyzszych rzgdow. Twierdzenia o warto$ci $redniej. Wzor Taylora.

W5 Badanie przebiegu zmiennoéci funkcji: monotoniczno$é, ekstrema, wklestosé i wypuktos¢ funkeji,
punkty przegiecia, asymptoty.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zaje¢ - | rok / | semestr

C1 Zdania. Zbiory. Funkcje

Cc2 Rysowanie wykresow funkcji elementarnych, badanie podstawowych w
lasnosci funkcji elementarnych.

C3 Zadania na obliczanie granic ciggéw. Obliczanie granicy ciaggow z
definiciji.
Zadania na twierdzenie o trzech ciggach. Liczba Eulera e. Przyktady
SZeregow.

C4 Zadania na obliczanie granic funkgji.

C5 Obliczanie pochodnych funkcji. Pochodne wyzszych rzedow.
Zastosowanie twierdzenia Taylora.

C6 Badanie przebiegu zmiennosci funkcji: monotonicznosc¢, ekstrema,
wklestosé 1 wypuktos¢ funkeji, punkty przegigcia, asymptoty; rysowanie
wykresow funkcji.

Lp. Tematyka zaje¢ - | rok / 11 semestr

W6 Liczby zespolone: dziatania na liczbach zespolonych, sprz¢zenie, modut, argument, postac¢
trygonometryczna, pierwiastki z liczby zespolonej.

W7 Macierze, podstawowe wlasnosci, mnozenie macierzy, macierz transponowana, macierz odwrotna.

Wyznacznik macierzy, rzad macierzy, wzory Cramera.
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W8

Uktady réwnan liniowych.

W9 Calka nieoznaczona. Catkowanie przez czesci, catlkowanie przez podstawienie.

W10 |Calkowanie wybranych klas funkcji: funkcje wymierne, funkcje trygonometryczne.

W11 |Calki oznaczone, obliczanie zastosowania do rozwigzywania problemow.

W12 |Elementy statystyki, przyktady.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé - | rok / 11 semestr

Cc7 Liczby zespolone, dziatania na liczbach zespolonych, posta¢
trygonometryczna, obliczanie pierwiastkow z liczb zespolonych.

Cc8 Zadania na mnozenie macierzy, obliczanie macierzy odwrotne;j,
obliczanie wyznacznika macierzy, obliczanie rzedu macierzy.

C9 Rozwigzywanie uktadow réwnan liniowych.

C10 |Zadania na obliczanie calek poprzez catkowanie przez cz¢sci i catkowanie
przez podstawienie.

Cl1 |Calkowanie konkretnych klas funkcji: funkcje Wymierne, funkcje
trygonometryczne, podstawienie Eulera.

C12  |Calki oznaczone, obliczanie zastosowania do rozwigzywania problemow.

C13  |Elementy statystyki, przyktady.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw uczenia |Cele

Tre$ci programowe

zajeé si¢ kierunkowych zajeé
Cel 1 C3, C1, C2, C4, C5, C6, W2,W1, W3,
EK1 MT_UP09, MT_WO01 Cel 2’ W4, W5, C7, C8, C9, C10, C11, 6,W7,
W8, W9, W10, C12,C13, W11
C3, C1, C2, C4, C5, C6, W2,W1, W3,
EK2 MT_UP09, MT_WO01 Cell W4, W5,C7, C8, C9, C10, C11, 6,W7,
W8, W9, W10, C12,W12
C3, C1, C2, C4, C5, C6, W2,W1, W3,
EK3 MT_UP09, MT_WO01 Cell W4, W5,C7, C8, C9, C10, C11, 6,W7,
W8, W9, W10
EK4 MT_UP09, MT_WO01 Cel 2 C3, C2, C5, C6, W3, W4, W5,C8, C9,
C11, W7, W8, W10,C12, C13, W11,
W12

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium

Odpowiedz ustna

Zadania tablicowe

Aktywnos¢ na zajeciach Egzamin

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
Cwiczenia praktyczne

Praca z podrecznikiem

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Fizyka

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr

I rok / | semestr
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Cele zajeé

Cell Poznanie podstawowych wielkosci fizycznych. Poznanie jednostek uktadu SI. Umiejetnos¢ wybranych
operacji na wektorach.
Cel 2 Zapoznanie studenta z wybranymi prawami fizyki.
Cel 3  Wyksztalcenie umiejetno$ci rozwigzywania wybranych probleméw i wykonania obliczen.
Cel4 Poznanie zasad opracowywania wynikOw pomiaru oraz wybranych metod wyznaczania niepewnosci
pomiaru.
Efekty uczenia si¢ dla zajeé
EK1  Wiedza: Student zna i definiuje wybrane wielkosci fizyczne. Student zna i potrafi omowic jednostki uktadu
SI, wymienia przykladowe jednostki pochodne oraz wykonuje praktyczne przeliczenia pomigdzy
jednostkami. Student wykonuje wybrane operacje na wektorach.
EK2  Wiedza: Student definiuje i objasnia wybrane prawa fizyki.
EK3  Umiejetnosci: Student potrafi rozwigzywac wybrane problemy oraz wykonuje i objasnia wybrane obliczenia.
EK4  Umiejetnosci: Student przeprowadza pomiar i opracowuje wyniki pomiaru wraz z niepewno$cia pomiaru.
Tre$ci programowe
Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
w1 Informacje organizacyjne - zasady zaliczenia. Wybrane wielko$ci fizyczne i ich jednostki. Uktad
jednostek SI. Przeliczenia pomig¢dzy jednostkami. Wybrane dziatania na wektorach. Wybrane metody
niepewno$ci pomiaru.
W2 Przedstawienie i objasnienie wybranych zjawisk i praw mechaniki klasyczne;.
W3 Przedstawienie i objasnienie wybranych zjawisk i praw dotyczacych budowy materii i wlasciwosci
fizycznych ciat statych, ciepta i termodynamiki.
W4 Przedstawienie i objasnienie wybranych zjawisk i praw elektrycznosci i elektromagnetyzmu.
W5 Przedstawienie i objasnienie wybranych zjawisk i praw fizyki jadrowe;j.
Cwiczenia
Lp. Tematyka zajeé
C1 Informacje organizacyjne - zasady zaliczenia. Praktyczne omowienie wybranych wielkosci fizycznych
wraz z jednostkami, wykonywanie wybranych przeliczen pomiedzy jednostkami. Wykonywanie
wybranych dzialan na wektorach.
Cc2 Omowienie i rozwigzywanie wybranych problemow wraz z obliczeniami z zakresu mechaniki
klasycznej.
C3 Omowienie i rozwigzywanie wybranych probleméw wraz z obliczeniami dotyczacych zjawisk
termodynamicznych.
C4 Omowienie i rozwigzywanie wybranych probleméw wraz z obliczeniami odnoszacych si¢ do pradu
statego.
Laboratorium
Lp. Tematyka zajeé
L1 Regulamin pracowni fizycznej i zasady BHP. Organizacja pracy - rozktad ¢wiczen, struktura
sprawozdania, zasady opracowania wynikdw pomiaru, warunki zaliczenia. Metody wyznaczania
niepewnos$ci pomiaréw dla wybranych ¢wiczen laboratoryjnych.
L2 Wykonanie pomiaru i opracowanie jego wynikow wraz z niepewnoscig pomiaru, kolejno dla dziesigciu
¢wiczen laboratoryjnych z zestawu dwunastu ¢wiczen obejmujacych zakres mechaniki klasycznej,
zjawisk termodynamicznych i pradu statego.
L3 Powtorzenie najwazniejszych wiadomosci i metod wyznaczania niepewnosci pomiaru. Zaliczenie na

ocene dziesieciu sprawozdan z wykonanych dziesigciu ¢wiczen laboratoryjnych. Kolokwium.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw

Cele zaje¢  |Tresci programowe

zajec uczenia si¢ kierunkowych

EK1 MT_UPQ9, MT_W02 Cel 1 W1, W2, W3, W4, C1, C2,C3, C4, W5
EK2 MT_UP09, MT_WO02 Cel 2 W1, W2, W3, W4, C1, C2,C3, C4, W5
EK3 MT_UPQ9, MT_W02 Cel 3 W1, W2, W3, W4, C1, C2,C3, C4, W5
EK4 MT_UPOS, MT_UPOS, Cel 4 L1, L2, L3

MT_WO02,MT_UP10

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca: Egzamin. Kolokwium. Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego. OdpowiedzZ ustna.
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Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: Ocena aktywnosci studenta bez wyktadowcy jest weryfikowana w
trakcie oceny efektow ksztatcenia uzyskanych z udziatem wyktadowcy: egzamin, kolokwium, sprawozdanie z
¢wiczenia laboratoryjnego, odpowiedz ustna.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Nauka o materialach

Kategoria zajec Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studidow / semestr

I rok / | semestr
I rok / 11 semestr

Cele zajeé

Cel_1 Poznanie budowy materiatdéw inzynierskich oraz zjawisk zachodzacych w ich strukturze pod wptywem
energii

Cel_2 Poznanie podstawowych grup materialtdw inzynierskich z uwzgl¢dnieniem ich sktadu chemicznego,
mikrostruktury,

Cel_3 Umigjetno$¢ doboru materiatow inzynierskich do zastosowan technicznych oraz poznanie materiatowych baz
danych

Cel_4 Poznanie podstawowych metod badania struktury i wiasciwosci materialdw inzynierskich wiasciwosci
technologicznych oraz uzytkowych

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK 1 Wiedza: Student potrafi scharakteryzowaé strukturalng budowe 1 fizyko chemiczne wlasciwosci
podstawowych grup materiatow inzynierskich, zna zasady klasyfikacji materialdéw oraz metody badania ich
struktury 1 wlasciwosci

EK 2 Wiedza: Potrafi objasnia¢ zjawiska strukturalne zachodzgce w materiatach inzynierskich pod wptywem
oddzialywania energetycznego, a to: dyfuzje, krystalizacje, przemiany fazowe w stanie statym,
rozszerzalno$¢ i przewodnos$¢ cieplna, odksztalcenie sprezyste i plastyczne, umocnienie, zuzycia $cierne,
dekohezje, rekrystalizacje, zmgczenie i pelzanie materialow

EK_3 Umiejetnosci: Rozroznia podstawowe grupy materialdw inzynierskich oraz posiada umiejetnosci doboru tych
materiatdw do zastosowan technicznych uwzgledniajac ich wlasciwosci fizyko-chemiczne, technologiczne
oraz uzytkowe

EK_4 Unmiejetnosci: Potrafi postugiwaé si¢ materialowymi bazami danych i w dziatalnoéci inzynierskiej

uwzglednia aspekty ekonomiczne oraz ekologiczne zwigzane z zastosowaniem materiatow w technice

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé - | rok / | semestr

W_1 |Rola materiatow w technice. Materiaty techniczne naturalne i inzynierskie

W_2 |Materia i jej sktadniki strukturalne - budowa atomu i wigzania mi¢dzy atomami

W_3 |Podstawy budowy krystalicznej oraz amorficznej materiatow

W _4 |Mikrostruktura i fazowa budowa materiatow inzynierskich

W_5 |Wplyw oddziatywania energetycznego na materialy inzynierskie - przemiany fazowe - krystalizacja i
rekrystalizacja

W_6 |Wptlyw oddzialywania energetycznego na materiaty inzynierskie - rozszerzalnos$c¢ cieplna, przewodnos¢
elektryczna i cieplna

W_7 |Wplyw oddzialywania energetycznego na materiaty inzynierskie - odksztalcenie sprezyste i plastyczne

W_8 |Zuzycie $cierne i dekohezja materiatéw inzynierskich

W_9 |Metody badania materiatdw inzynierskich

W_10 |Rola sktadu chemicznego i mikrostruktury materiatdéw w ksztattowaniu ich wtasciwosci
technologicznych oraz uzytkowych

W_11 |Techniczne stopy zelaza - stale, staliwa i zeliwa

Lp. Tematyka zajeé - | rok / 11 semestr

W_12 |Metale niezelazne i ich stopy

45



W_13

Materiaty polimerowe

W_14 |Materialy spiekane i ceramiczne. Materialy amorficzne - szkla
W_15 |Kompozyty o osnowie metalicznej, polimerowej i ceramicznej
W _16 |Materialy biomimetyczne, inteligentne i funkcjonalne stosowane w elektronice i mechatronice
W _17 |Podstawowe procesy wytwarzania materialow oraz ksztattowania ich struktury i wtasciwosci
W_18 |Zasady doboru materialow inzynierskich w budowie maszyn i urzadzen. Podstawy projektowania
materialowego
W_19 |Znaczenie materiatdw inzynierskich w mechatronice i elektronice
W_20 |Cywilizacyjne i techniczne znaczenie recyklingu materiatéw inzynierskich
Cwiczenia
Lp. Tematyka zajeé - | rok / | semestr
C_1 |Charakterystyki elementarnych komorek sieciowych
C_2 |Podstawowe wtasciwos$ci mechaniczne materiatow inzynierskich - statyczna proba rozciagania, proba
udarnosci, metody pomiaru twardosci
C_3 |Analiza termiczna - uktady rownowagi fazowej stopoéw dwusktadnikowych
C_4  |Ukfad rownowagi fazowej Fe-Fe3C
C_5 |Ocena parametrow stereologicznych mikrostruktury stopow technicznych
Lp. Tematyka zajeé - | rok / Il semestr
C_6  |Analiza faktograficzna przetoméw materialow metalowych
C_7  |Wskazniki technologicznych wlasciwos$ci materialow inzynierskich
C_8 |Zrédta informacji o materiatach inzynierskich, ich wtasciwosciach i zastosowaniach-materiatowe bazy
danych
C 9 |Zasady doboru materiatdow inzynierskich do zastosowan technicznych
C_10 |Komputerowe wspomaganie projektowania (programy CAMD i CAMS)
Laboratorium
Lp. Tematyka zajeé - | rok / 11 semestr
L 1 |Wprowadzenie do zajec laboratoryjnych
L_2 |Preparatyka probek do badan metalograficznych
L_3 |Badania mikrostruktury stali konstrukcyjnych i narzedziowych
L_4 |Badanie mikrostruktury zeliwa
L_5 |Badania mikrostruktury stopo6w metali niezelaznych
L_6 |Badanie hartownosci stali konstrukcyjnych
L7 Badanie zjawiska zgniotu i rekrystalizacji aluminium

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw

Cele zajeé Tre$ci programowe

zajeé uczenia si¢ kierunkowych

EK_1 MT_W03 Cel_1,Cel 2 |W_1,W_2,W 3,W_ 4,C1C2

EK 2 MT_W10 Cel 1,el 2 |W5 W6 W7 WS8C3CA4
W9W_1OW11W12W13

EK_3 MT_WO03, MT_W10 Cel_2,el_ 3 |W_14, W 5,W_16, C_6 L1L 2
L 3L 4L5L6L7
C_4, C_5,W 17, W_18, W_19,

EK_4 MT_UP05, MT_UBO03 Cel_3,el_4 W 20.C 7,C.8,C.9.C 10,L 6,L 7

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Sprawozdanie z éwiczen laboratoryjnych Cwiczenia praktyczne kolokwium
Aktywnos¢ na zajeciach

Referat

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
Sprawozdanie z ¢wiczen laboratoryjnych kolokwium
Sprawozdanie z ¢wiczen projektowych




Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Rysunek techniczny

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr I rok /1 semestr

Cele zajeé

Cel_1 Wyksztatcenie umieje¢tnosci czytania rysunku technicznego

Cel_2 Wyksztalcenie umiejetnosci wymiarowania elementow maszyn i urzadzen

Cel_3 Wyksztalcenie umiejetno$ci rysowania obiektow ztozonych i rysunkéw wykonawczych
Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK_1 Unmiejetnosci: Potrafi odczytac i zinterpretowa¢ informacje podane na rysunku technicznym
EK_2 Umiejetnosci: Potrafi wymiarowaé elementy maszyn i urzadzen przedstawione na rysunku technicznym
EK_3 Umiejetnosci: Potrafi wykona¢ rzutowanie prostokatne

EK_4 Umiejetnosci: Potrafi rysowaé potaczenia roztaczne i nierozlaczne

Tre$ci programowe

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C_5 |Ocena parametrow stereologicznych mikrostruktury stopow technicznych

C_4  |Ukfad rownowagi fazowej Fe-Fe3C

C_5 |Ocena parametrow stereologicznych mikrostruktury stopow technicznych

C_4  |Ukfad rownowagi fazowej Fe-Fe3C

C_5 |Ocena parametrow stereologicznych mikrostruktury stopow technicznych

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow . . -
< s Cele zajeé Tresci programowe

zajec uczenia sie Kierunkowych

EK 1 MT_UO02, MT_UP01 Cel 1 Cw 1
EK_2 MT_UO02, MT_UPO01 Cel_2 Cw 3
EK_3 MT_UO02, MT_UPO01 Cel_3 Cw 2
EK 4 MT_UO002, MT_UPO1 Cel 3 Cw 4
Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:
kolokwium, ¢wiczenia projektowe

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
kolokwium, ¢wiczenia projektowe

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajec Grafika inzynierska

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr | rok /1 semestr

Cele zajeé

Cel_1 Student po zakonczeniu procesu ksztalcenia posiada¢ bedzie umiejgtnosci samodzielnego wykonywania
rysunkow technicznych czgéci maszyn i ich polaczen

Cel_2  Posiadanie wiedzy w zakresie umozliwiajacym prawidlowe projektowanie elementow czg$ci maszyn,
nabycie umiejetnosci samodzielnego czytania i wykonywania rysunkow technicznych cze$ci maszyn i ich
potaczen (spawanych i skrecanych) zgodnie z zasadami rysunku technicznego

Cel_3 Nabycie umiejetnosci w szybkiego postugiwania si¢ poleceniami i narzgdziami programu AutoCad do
tworzenia precyzyjnych konstrukcji w uktadzie 2D
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Cel_4 Nabycie umiejetnosci projektowania skomplikowanych uktadéw ztozonych z wykorzystaniem
zaawansowanych technik w programie AutoCad Cel_5 Umiejetno$¢ pracy w zespole

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK_1 Wiedza: Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie konstrukcji maszyn, wytrzymato$ci, zagadnien cieplnych,
mechaniki ciggtej i dyskretnej, konieczng do analizy prostych zagadnien inzynierskich. Ma podstawowa
wiedze w zakresie rysunku technicznego i potrafi ja wykorzysta¢ do tworzenia dokumentacji technicznej.
Definiuje podstawowe polecenia do tworzenia prostych konstrukcji w programie AutoCAD

EK_2 Unmiejetnosci: Potrafi graficznie przy uzyciu programéw komputerowych z rodziny AutoCad przedstawic¢
projekt inzynierski z zakresu mechaniki, konstrukcji maszyn, elektroniki cyfrowej i analogowej. Potrafi
prawidtowo projektowac elementy czgsci maszyn i urzadzen ze szczegdlnym uwzglednieniem potaczen
spawanych, zgodnie z zasadami rysunku technicznego.

EK 3 Umigjetnosci: Potrafi odwzorowaé i wymiarowa¢ elementy maszyn uzywajac do tego celu programow
komputerowych z rodziny AutoCad. Umiej¢tnie postuguje si¢ poleceniami i narzedziami przy
projektowaniu konstrukcji w celu szybkiego tworzenia dokumentacji technicznej.

EK_4 Umiejetnosci: Potrafi postugiwaé si¢ wykresami, tablicami i innymi zrédtami informacji techniczne;j.
Projektuje skomplikowane uktady ztozone elementdw maszyn przy wykorzystaniu zaawansowanych
technik rysunkowych.

Tre$ci programowe

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P 1 Projekt walka wielostopniowego z uwzglednieniem wymiarowania i tabeli rysunkowe;j. Przygotowanie
rysunku do wydruku

P_2 Wykonanie rysunku wybranego elementu maszynowego z naniesieniem polaczen Srubowych lub
spawalniczych.

P 3 Projekt wybranego ztozonego uktadu konstrukcyjnego wraz z wymiarowaniem i pelnym tabelarycznym
opisem. Przygotowanie rysunkow wykonawczych poszczegdlnych elementow uktadu. Wydruk petnej
dokumentacji rysunkowej: rysunek ztozeniowy i rysunki wykonawcze.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia . . -

< . Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK_1 MT_WQ09 Cel_2, Cel_3 P_1,P_2
EK_2 MT_UPO1, MT_WO09 Cel_1,Cel_3,Cel_4 |P_2,P_3
EK_3 MT_UO02, MT_UPO01, Cel_3,Cel_4,Cel 5 |P_2,P_3

MT_WQ09

EK_4 MT_UP02, MT_WO09 Cel_2,Cel_3,Cel_ 4 |P_1,P_2,P_3

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Projekt indywidualny kolokwium

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
Projekt indywidualny kolokwium

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Whprowadzenie do mechatroniki

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr I rok /1 semestr

Cele zajeé

Cel 1 Przekazanie studentom wiedzy z zakresu modelowania fizycznego i matematycznego oraz projektowania
podzespoldw i zespotdéw mechatronicznych.

Cel 2 Zapoznanie z numerycznym oprogramowaniem integrujacym informatyke, sztuczng inteligencje i teori¢
automatycznej regulacji i sterowania w projektowaniu i wytwarzaniu maszyn i urzgdzen nowej generacji.
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Efekty uczenia si¢ dla zajec

Ek1

Ek2

Ek3

Wiedza: Posiada uporzgdkowang podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie istoty dziatania oraz budowy
ztozonych, zintegrowanych cyber-fizycznych systemow dynamicznych mechaniczno
elektronicznoinformatycznych oraz w zakresie wdrazania innowacyjnych rozwigzan mechatronicznych.
Wiedza: Wie jakie sa perspektywy rozwoju dziedzin nauki zwigzanych z mechatronika, tzn. mechaniki,
informatyki i elektroniki oraz zagadnien powigzanych w zakresie systeméw dynamicznych makro, mikro i
nano; ma wiedze, w zakresie postgpujacej integracji tych dziedzin nauki i mozliwosci dalszego rozwoju
mechatroniki jako samodzielnej interdyscyplinarnej dyscypliny

Kompetencje spoleczne: Ma $wiadomos$¢ dotyczaca swojej roli wyksztalconego inzyniera mechatronika w
lokalnym spoteczenstwie, w szczegdlnosci dotyczaca, propagacji nowoczesnych rozwigzan mechatronicznych,
ich wptywu na polepszenie jakosci zycia mieszkancow regionu oraz jakos$ci i konkurencyjnos$ci ich pracy;
potrafi zdobyta wiedza, informacje i opinie sformutowac i przekaza¢ w sposéb zrozumialy dla przecigtnego
obywatela.

Tre$ci programowe

Wyklad

Lp.

Tematyka zajeé

W1

Od neomechaniki do mechatroniki. Podstawowy cel badan i nauczania mechatroniki. Systemy
dynamiczne z mieszang technologia i wyzwaniami nowoczesnego projektowania maszyn i urzadzen.

W2

Systemy dynamiczne mechaniczne, fluidyczne (hydrauliczne badz pneumatyczne) i elektryczne jako
podstawowe systemy dynamiczne przekazywania strumienia energii. Urzadzenia elektroniczne jako
systemy dynamiczne przekazywania informacji.

W3

Wprowadzenie elektroniki do projektowania systemoéw dynamicznych mechanicznych. Mechatronika
jako nowy jakosciowo zwigzek w projektowaniu elektryczno-mechanicznym. Definicje mechatroniki.

W4

Modelowanie fizyczne i matematyczne mechatronicznych systeméw dynamicznych. Zasady Newtona,
Kirchhoffa, Maxwella i formalizmy Lagrangea w modelowaniu matematycznym. Jezyk grafow wigzan
(bond grafow) pomostem w opisie przeptywu strumienia energii (mocy) w mechatronicznych systemach
dynamicznych. Zastosowanie formalizmu graféw wigzan w modelowaniu matematycznym
mechatronicznych systemoéw dynamicznych.

W5

Wirtualny model fizyczny maszyny badz urzadzenia. Metamodel oraz metodologia projektowania w
dziedzinie mechatroniki. Techniki symulacji, algorytmy sterowania . Maszyny i urzadzenia z modutami
sztucznej inteligencji zdolne do przejmowania czgséci decyzji, jakie dotychczas musial przejmowac
operator. Samoregulacja.

W6

Sensory zbierajace informacje o aktualnym stanie maszyny. Mechanizm decyzyjny. Regulatory
doprowadzajace maszyne do pozadanego stanu. Oprogramowanie informatyczne, sztuczna inteligencja i
teoria sterowania technikami mechatroniki. Sztuczna inteligencja i samodiagnoza. ”Inteligencja”
maszyny - kluczowa zdolno$¢ mechatronicznych systemow dynamicznych.

W7

Struktura mechatronicznych systemow dynamicznych: system potaczen mechanicznych, systemy
napedowe i amplifikatory, systemy sensorowe, sensory i przetworniki, systemy automatycznej regulacji
i sterowania. Programy wspomagajace proces modelowania fizycznego poprzez zastosowanie
odpowiednich praw fizyki oraz automatyczne przeksztalcenie modeli matematycznych na algorytmy
komputerowe.

W8

Tworzenie systemow dynamicznych ekspertowych do modelowania mechatronicznych systemow
dynamicznych, programy symulujace ich dynamikg oraz integrujace proces ich projektowania.

Cwiczenia

C1

Zalozenia 1 wytyczne do projektowania gtdéwnych urzadzen mechatronicznych pojazdow. Wymagania
stawiane poszczegdlnym podzespotom.

Cc2

Podstawy modelowania urzadzen elektronicznych jako uktady przekazywania informacji.

C3

Zastosowanie zasady Newtona, Kirchhoffa, Maxwella i formalizmy Lagrangea w matematycznym
modelowaniu urzadzen mechatronicznych

C4

Wykorzystywanie technik symulacji i algorytmow sterowania do maszyn z modutami sztucznej
inteligencji.
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C5 Tworzenie struktur uktadow mechatronicznych poprzez programy wspomagajace proces modelowania

przy zastosowaniu odpowiednich formut matematycznych.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia ., .
., Lo Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
W1, W3, W5, W6, W8,
Ek1l MT_W11 Cel 1, Cel 2 C1.C3, C4, C5
W1, W2, W4, W5, W6,
Ek2 MT_W16 Cel 1, Cel 2 W7, C1, C2, C3, C4, C5
W2, W3, W4, W5, W6,
Ek3 MT_KO07 Cel 1, Cel 2 W8, C2, C3, C4, C5

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Ocena z kolokwium

Dyskusja na zajgciach

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy: samoocena

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Informatyka

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr I rok /11 semestr

Cele zajeé

C1 Zapoznanie z zasadami dzialania i budowa systemow operacyjnych, sieci komputerowych i ich
zabezpieczenia.

Cc2 Poznanie zasad tworzenia stron internetowych, projektowania algorytmow oraz ich analiz.

C3 Zapoznanie z architektura komputeréw i systemami liczbowymi oraz narzedziami informatycznymi.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1 Wiedza: Ma podstawowa wiedze w zakresie architektury komputerow, w szczegdlnosci dotyczgcg warstwy
sprzgtowe;.

EK2  Wiedza: Ma elementarng wiedze¢ w zakresie architektury systemoéw i sieci komputerowych oraz systemow
operacyjnych, niezb¢dng do instalacji, obstugi i utrzymania narzedzi informatycznych stuzacych do symulacji
i projektowania uktadow, systemow i urzadzen mechatronicznych.

EK3  Wiedza: Ma wiedzg w zakresie metod i technik programowania (jezyki niskiego i wysokiego poziomu).

EK4  Umiejetnosci: Postuguje si¢ podstawowymi narzgdziami informatycznymi.

Tre$ci programowe

Projekt
Lp. Tematyka zajeé
P1 Architektura systemow komputerowych.
P2 Podstawowe struktury danych. Analiza algorytmow.
P3 Lokalne sieci komputerowe. Budowa z wykorzystaniem sprzgtu (urzadzenia aktywne sieci, media
transportowe). Protokoly sieciowe.
P4 Model klient -serwer. Udostepnianie informacji w sieciach komputerowych.
P5 Zasady zabezpieczenia zasobdw sieci komputerowych.
P6 Budowa komputera. Urzadzenia peryferyjne.
P7 System operacyjny: MS-DOS, Windows, Linux
P8 Adresowanie IP, podziat na podsieci.
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P9 Bazy danych, Modele danych, relacyjne bazy danych.
P10 Tworzenie stron WWW. Jezyki skryptowe.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia L .
., .. Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK1 MT_W04 C3 P1, P6
EK2 MT_WO05 C1 P3, P4, P5, P7, P8
EKS3 MT_UBO07, MT_WO06 C2 P2, P10
EK4 MT_UOO03 C3 P9
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
Cwiczenia praktyczne Kolokwium
Ocena aktywnoSci studenta bez wykladowcy:
projekt
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiéw: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Elektrotechnika i elektronika analogowa
Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr

I rok / 11 semestr

Cele zajeé

1
2

3
4

Zapoznanie studenta z podstawowymi prawami elektrotechniki i elektroniki.

Wyksztalcenie umiejetnosci postugiwania si¢ wykresami, tablicami i innymi zrdédtami informacji technicznej
oraz programami komputerowymi do przeprowadzania symulacji dziatania ukladéw elektrycznych i

elektronicznych.
Wyksztalcenie umiejetnos$ci wykonania pomiaréw wielkosci elektrycznych.
Wyksztalcenie umiejetnosci projektowania prostego obwodu elektronicznego.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

1
2

3
4

Wiedza: Student definiuje i objasnia podstawowe prawa z zakresu elektrotechniki i elektroniki.

Umiejetnosci: Student postuguje si¢ tablicami i innymi zrédtami informacji technicznej oraz programami

komputerowymi do przeprowadzania symulacji dziatania uktadow elektrycznych i elektronicznych.
Umiejetnosci: Student przeprowadza pomiar wielkosci elektrycznych i analizuje wyniki pomiarow.

Umiejetnosci: Student projektuje prosty uktad elektroniczny.

Tre$ci programowe

Wyktad

I—
©

Tematyka zajeé

Uktad jednostek miar SI. Metody pomiarowe. Wzorce wielkosci elektrycznych.

Obwod elektryczny pradu statego.

Obwad elektryczny pradu przemiennego.

Moc i energia w obwodach jednofazowych i trojfazowych. Transformator, Akumulator.

Maszyny elektryczne pradu statego i przemiennego.

Uktady prostownikowe i zasilajace. Wybrane elementy potprzewodnikowe.

Analogowe uktady elektroniczne.

0| Nl | oW DN

Nowoczesne techniki i technologie uktadoéw elektronicznych.

Cwiczenia

Tematyka zajeé

Rozwigzywanie zadan z obwodow pradu statego.

Rozwigzywanie zadan z obwoddw pradu przemiennego.
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Analogowe elementy uktadow elektronicznych.

4 Maszyny elektryczne pradu statego i zmiennego.

Laboratorium

I—
©

Tematyka zajeé

Pomiary wykonywane miernikami.

Pomiary wykonywane oscyloskopem.

Sprawdzanie praw elektrotechniki

Badanie diod po6tprzewodnikowych.

Badanie wzmacniaczy operacyjnych.

Badanie tranzystoréw. Uktad Darlingtona.

Badanie filtréw pasywnych

I N O | 0B W N

Uktady logiczne

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw

. . [ Cele zajeé Tresci programowe
zajeé uczenia si¢ kierunkowych Je prog

1 MT_WO08 1 1,2,3,4,56,7,8

2 MT_UB09, MT_UPO02, 2 3,1,2,4,4,5
MT_UP10

3 MT_UB09, MT_UP02, 3 1,1,2,3,4,5,6,7,8
MT_UP10

4 MT_UB09, MT_UP02, 4 8
MT_UP10

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium

Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego Zadanie tablicowe
Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zaje¢ Metrologia techniczna i systemy pomiarowe

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr | rok /11 semestr

Cele zajeé

Cel_1 Poznanie podstawowych poje¢ z metrologii

Cel_2 Zapoznanie z metodami i technikami pomiaru

Cel_3 Zapoznanie z konstrukcjg i podstawowymi parametrami metrologicznymi przyrzadow pomiarowych oraz
nabycie umiejetnosci postugiwania si¢ nimi

Cel_4 Poznanie zasad opracowywania wynikow pomiaru oraz metod oceny niepewnosci pomiaru

Cel_5 Nabycie umiejetnosci pracy w zespole

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK_1 Wiedza: Student definiuje podstawowe pojecia z zakresu metrologii

EK 2 Umigjetnosci: Student dobiera odpowiednie narzedzia do zadania metrologicznego
EK 3 Umigjetnosci: Student wlasciwie uzytkuje przyrzady pomiarowe

EK_4 Unmiejgtnosci: Student opracowuje wyniki pomiaru wraz z niepewnos$cia pomiaru
EK_5 Kompetencje spoleczne: Student wspotpracuje w zespole
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Tres$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W_1 |Podstawy metrologii Metrologia: jej istota, przedmiot i zadania. Model matematyczny pomiaru.
Pomiar, jako Zzrédto informacji. Podstawowe pojgcia metrologiczne. Wzorce miar. Teoria btgdow
pomiarowych. Definicja btgdu.

Klasyczny podziat btedéw. Prawo propagacji btedéw. Btedy graniczne

W_2 |Niepewnos$¢ pomiaru. Podstawy obliczania niepewnos$ci standardowej (metoda typu A oraz B).
Okreslanie ztoZzonej niepewnosci oraz niepewnosci rozszerzonej. Doktadno$¢ narzedzia pomiarowego.
Niedoktadnos$¢ pomiaru. Metodyka obliczania systematycznych btedow pomiaréw na przyktadzie
oddzialywania sil pomiarowych, ciezarow wlasnych, temperatury, konstrukcji (postulat Abbego) i
innych cech przyrzadu. Oddzialywania: obiekt - pomiar przyrzad - pomiarowiec.

W_3 |Metody pomiarowe. Klasyfikacja i opis metod. Racjonalny dobér narzedzi pomiarowych do zadan
metrologicznych. Zbieranie i przetwarzanie sygnatow. Estymatory sygnatow i ich wtasnosci. Czujniki
inteligentne. Pomiar wielkos$ci elektrycznych i mechanicznych.

W_4  |Metrologia wspotrzgdnosciowa Przyrzady pomiarowe do pomiarow wielko$ci geometrycznych z
uwzglednieniem systemoéw wspotrzednosciowych - przeglad oraz zastosowanie.

W_5 |Metody optyczne pomiaru wielkosci geometrycznych. Mikroskopy i projektory. Skanery optyczne.
Fotogrametria Interferometria laserowa i jej zastosowanie w metrologii

W_6 |Analiza wymiarowa. Geometryczna Specyfikacja Wyrobu. Odchylki wymiaru, ksztattu i polozenia oraz
ich oznaczanie. Klasy doktadno$ci w budowie maszyn. Doktadno$¢ pomiaru a tolerancja wykonania
Najwazniejsze sposoby pomiaru odchylek ksztattu i potozenia. Struktura geometryczna powierzchni:
chropowato$¢ i falistos¢. No$nos¢ powierzchni - krzywa Firestona-Abbotta. Pomiary chropowatosci i
przyrzady do tego typu pomiarow

W_7 |Badanie i nadzorowanie narze¢dzi pomiarowych. Wzorcowanie przyrzadow pomiarowych. Legalizacja
przyrzadoéw pomiarowych. Podstawy statystycznego sterowania produkcjg (SPC).

W_8 |Stosowanie wspotrzgdnosciowej techniki pomiarowej do mikro i nano pomiaréw elementow i uktadow
mechatronicznych. Pomiary elementéw maszyn i mechanizmow z wykorzystaniem techniki
wspolrzednosciowej Struktura i organizacja laboratoriéw badawczych i wzorcujacych - systemy
zarzadzania

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L 1 |Wprowadzenie.

L_2 |Racjonalny dobdr narzedzi pomiarowych.

L_3 |Wyznaczenie podstawowych parametrow statystycznych dla pomiar6w seryjnych.

L_4 |Specyfikacja geometrii wyrobu - klasyfikacja odchytek mikro i makro geometrii.

L 5 |Pomiary geometryczne gwintu przy zastosowaniu metod optycznych.

L_6 |Pomiary wspotrzgdnosciowe przy zastosowaniu wysokosciomierza cyfrowego.

L_7 |Nadzorowanie narzedzi pomiarowych.

L_8 |Pomiary parametrow geometrycznych elementow mechatronicznych.

L_9 |Identyfikacja i pomiary kota zgbatego.

L_10 |Badanie zdolnosci systeméw metoda "R&R"

L 11 |Statystyczne sterowanie procesem produkcji SPC.

L_12 |Analiza odchylek ksztattu i potozenia przy zastosowaniu wspoirzednosciowego ramienia
pomiarowego

L_13 |Zaliczenie.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw .-

- . Cele zajeé TreSci programowe
zajeé uczenia si¢ kierunkowych
L 1,L 13, W_1,W_ 2,
EK_1 MT_UP10, MT_W12 Cel_1 W_3,W_4, W_5, W_§6,
W_7,W_8
EK_2 MT_UP02, MT_W16 Cel_2 L 2,L_13
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L2 L3 L4L.5L.6,
EK_3 MT_UP02 Cel 3 L 7,L.8 L9 L 10,

L 11l 12

L3 L4L7L8L.JY,
EK_4 MT_UP10 Cel_4 L10.C 111 12 L 13

L2 L3 L4L.5L.6,
EK 5 MT_UP02 Cel 5 L 7,L 8 L9 L 10,

L 11,1 12,1 13

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca:
kolokwium

Sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych
Ocena aktywnoSci studenta bez wykladowcy:

kolokwium

Sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajeé

Mechanika techniczna i wytrzymalos¢ materialéw

Kategoria zajeé

Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

I rok / 11 semestr
Il rok / 111 semestr

Cele zajeé

C.1 Zdobycie umiejetnosci wyznaczania warunkow rownowagi uktadu przestrzennego i ptaskiego

C2 Zdobycie umiejetnosci wyznaczania silt wewngtrznych w belkach, pretach i watach

C.3 Zdobycie umiejetno$ci wymiarowania pretow i belek

Cel_4 Zdobycie podstaw teoretycznych oraz nabycie umiejetnosci modelowania uktadéw punktéw materialnych,
bryt sztywnych i ciat odksztatcalnych.

Cel_5 Nabycie umiejetnosci modelowania uktadéw ptynowych (cieczy i gazow) w zakresie podstawowym

Efekty uczenia si¢ dla zajeé
EK_1 Wiedza: Student ktory zaliczyt przedmiot definiuje modele cial, sit uogélnionych oraz wiezow
EK 2 Wiedza: Student ktory zaliczyt przedmiot formutuje podstawowe prawa i rownania mechaniki w rozwazanym

zakresie

EK_3 Umiejetnosci: Student ktory zaliczyt przedmiot ma umiejetno$¢ uwalniania od wigzow i pisania warunkow

roéwnowagi

EK_ 4 Umiejetnosci: Student ktory zaliczyt przedmiot ma umiejetno$¢ sporzadzania wykresu momentu zginajacego
dla belek oraz jego wykorzystania w obliczeniach wytrzymatosciowych
EK 5 Umigjetnosci: Student ktory zaliczy 1 przedmiot ma umiejetno$¢ wyznaczania parametrow kinematycznych

ruchu

EK 6 Umiejetnosci: Student ktory zaliczyt przedmiot ma umiejetnosé interpretacji i zastosowania podstawowych
EK 7 Umigjetnosci: Student ktory zaliczy 1 przedmiot ma umieje¢tnos¢ opisu dynamiki punktu materialnego

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé - | rok / Il semestr

W_1 |Podstawowe pojecia mechaniki: Modele ciat sit, wigzéw. Aksjomaty statyki. Moment sity wzgledem

bieguna i prostej

W_2 |Statyka: Redukcja dowolnego uktadu sit. Skretnik. Warunki rownowagi. Tarcie suche, toczne, ciggien

W_3 |Wytrzymato$¢ materiatow: Modele ciat odksztalcalnych. Sity wewngtrzne w uktadach

jednowymiarowych. Wektor naprezenia, napre¢zenie styczne i normalne, tensor naprezenia. Deformacja,
wektor przemieszczenia, odksztalcenie liniowe i postaciowe, tensor odksztatcen. Schematyzacja
wykresu rozciaggania, modul Younga, wspotczynnik Poissona. Momenty bezwladnosci figur ptaskich.
Wyznaczanie napre¢zen dla pretow i belek i pretow o przekrojach okragtych. Hipotezy wytgzeniowe
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Cwiczenia

Lp. Tematyka zajec - | rok / Il semestr

Cw_1 |Warunki rownowagi dla uktadu przestrzennego i uktadéw potaczonych elementéw na ptaszczyznie bez
tarcia i z tarciem

Cw_2 |Sity wewnetrzne w belkach, pretach i watach

Cw_3 |Wymiarowanie pretow i belek

Wyktad

Lp. Tematyka zaje¢ - 11 rok / [11 semestr

w7 Cwiczenie praktyczne - "Szpiedzy", zadanie grupowe polegajace na wykonaniu kopii konstrukcji z
klocow, przy zachowaniu regut gry. Omowienie ¢wiczenia pod kontem komunikacji spotecznej wraz z
whnioskami.

w8 Kolokwium zaliczeniowe.

W7 Cwiczenie praktyczne - "Szpiedzy", zadanie grupowe polegajace na wykonaniu kopii konstrukcji z
klocoéw, przy zachowaniu regut gry. Omowienie ¢wiczenia pod kontem komunikacji spotecznej wraz z
wnioskami.

W8 Kolokwium zaliczeniowe.

W7 Cwiczenie praktyczne - "Szpiedzy", zadanie grupowe polegajace na wykonaniu kopii konstrukcji z
klocow, przy zachowaniu regul gry. Omowienie ¢wiczenia pod kontem komunikacji spotecznej wraz z
whnioskami.

W8 Kolokwium zaliczeniowe.

W7 Cwiczenie praktyczne - "Szpiedzy", zadanie grupowe polegajace na wykonaniu kopii konstrukcji z
klocow, przy zachowaniu regut gry. Omowienie ¢wiczenia pod kontem komunikacji spotecznej wraz z
whnioskami.

W8 Kolokwium zaliczeniowe.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé - |1 rok / 111 semestr

C_4  |Opis kinematyki ruchu punktu materialnego i ruchu obrotowego bryty

C 5  |Opis dynamiki ruchu punktu materialnego

C_6  |Drgania uktadu o jednym stopniu swobody

C_7 |Opis przeptywu jednowymiarowego cieczy idealnej oraz lepkiej. Cisnienie. Wydatek przeptywu

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw uczenia .. -

. . S Cele zajec Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych

EK 1 MT_W02, MT_WO09 c1,Cc2cC3 W 1,Cw 1

EK_2 MT_W02, MT_W09, MT_W13 |C_1, Cel_4 W_1,W_2,W_3,C_4,

C5,C6,C 7,W_4W_5,
W_6
EK 3 MT_UBO06 c1,Cc2cC3 W 2, W 3,Cw 1 Cw2
EK 4 MT_UP08, MT_UPQ09 c2C3 W _3,Cw 3
EK_5 MT_UP09, MT_UBOS, Cel_4 C 4,W_4
MT_UP08

EK_6 MT_UP09, MT_UBOS, Cel 5 C_7,W_6
MT_UP08

EK 7 MT_UP09, MT_UBO06, Cel_4 C5C6W5
MT_UP08

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca:

kolokwium

Zadania tablicowe

Egzamin kolokwium

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: Egzamin i kolokwium

55



Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Automatyka i robotyka

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

Il rok / 111 semestr

Cele zajeé

C1  Poznanie podstawowych zagadnien z zakresu automatyki i robotyki.

C2  Poznanie perspektyw i kierunkow rozwoju systemow automatyki i robotyki.

C3  Nabycie umiejetnosci w zakresie tworzenia i analizowania prostych programoéw sterujagcych w uktadach
automatyki i robotach.

C4  Ksztattowanie umiejgtnosci rozpoznawania sktadowych elementoéw i urzadzen uktadow automatyki i robotow
oraz realizowanych przez nich funkgji.

C5 Nabycie umiejetnosci oceniania przydatnosci metod i narzedzi stuzacych rozwiazywaniu zadan inzynierskich
w zakresie automatyki i robotyki.

C6  Projektowanie, budowanie, uruchamianie oraz testowanie podstawowych uktadow automatyki i robotyki

C7  Ksztaltowanie umieje¢tnosci z zakresu stosowania wybranych programéw symulujacych uktady automatyki i
robotyki.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1 Wiedza: Student objasnia dziatanie podstawowych elementow, urzadzen i struktur uktadéw automatyki,
robotéw i uktadow MEMS.

EK2 Wiedza: Student wskazuje i wyjasnia podstawowe tendencje w zakresie rozwoju i integracji elementow,
urzadzen oraz uktadow automatyki, robotyki.

EK3 Umiejetnosci: Student tworzy podstawowe programy sterujace pracg uktadow automatyki i robotow.

EK4 Umiejetnosci: Student ocenia dzialanie sktadowych elementow urzadzen automatyki i robotow oraz
optymalno$¢ ich oprogramowania.

EK5 Umiejetnosci: Student dobiera metody i narzgdzia do rozwigzywania zadan w zakresie automatyki i robotyki,
oceniajac ich przydatnoscé.

EK6 Umiejetnosei: Student projektuje, uruchamia i analizuje prace, podstawowych struktur uktadow automatyki i
robotow.

EK7 Umiejetnosci: Student wykorzystuje w praktyce symulacyjne programy komputerowe do celéw analizy oraz

obrobki danych obrazujacych dziatanie uktadow automatyki i robotow.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Aspekty automatyki i robotyki w odniesieniu do systemoéw mechatronicznych. Rys historyczny.
Podstawowe pojecia stosowane w automatyce.

W2 Wiasciwosci i struktury uktadow automatyki. Klasyfikacja uktadow automatyki. Wtasciwosci obiektow
i procesow sterowania. Metody opisu.

W3 Podstawowe elementy uktadow automatyki. Charakterystyka elementéw wykonawczych i
nastawczych. Elementy sensoryczne i pomiarowe w uktadach automatyki

W4 Elementy i urzadzenia regulujace. Charakterystyka i parametry regulatorow. Dobor nastaw
regulatorow. Regulatory cyfrowe w automatyce.

W5 Sterowniki PLC. Budowa i zasada dziatania sterownikow PLC. Programowanie sterownikéw PLC.

W6 Podstawowe pojecia z zakresu robotyki. Klasyfikacja manipulatorow i robotow. Sformutowania zadan
kinematyki manipulatoréw, zdanie proste i odwrotne.

W7 Rozwigzania zadan kinematyki manipulatoréw. Planowanie trajektorii. Ograniczenia przestrzeni
roboczej.

W8 Statyka, sztywno$¢ i dynamika manipulatorow i robotow. Wskazniki i osiagi funkcjonalne (udzwig,
doktadnos¢ i powtarzalno$¢).

W9 Napedy 1 mechanizmy stosowane w robotach. Chwytaki. Uktady sterowania manipulatoréw i robotow.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Zajecia organizacyjne. BHP i regulamin pracowni automatyki i robotyki.

L2 Wyznaczanie podstawowych parametrow elementéw ukladow automatyki.
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L3

Badanie wlasciwosci podstawowych struktur uktadéw regulacji ciaglej i dyskretne;.

L4 Badanie wptywu i dobor parametréw nastaw regulatora na jako$¢ regulacji.
L5 Badanie i analiza pracy podstawowych elementow uktadow sterowania pneumatycznego.
L6 Badanie i analiza pracy podstawowych elementow uktadow sterowania elektropneumatycznego.
L7 Analiza podstawowych algorytméw kombinacyjnych w sterownikach PLC.
L8 Analiza podstawowych algorytméow sekwencyjnych w sterownikach PLC.
L9 Analiza podstawowych elementow i struktur manipulatorow i robotow.
Projekt
Lp. Tematyka zajeé
P1 Projektowanie i wizualizacja podstawowych ukladow sterowania elektrycznego.
P2 Projektowanie i wizualizacja podstawowych uktadow sterowania pneumatycznego i
elektropneumatycznego.
P3 Projektowanie, budowanie i uruchamianie uktadéw sterowania ze sterownikami PLC.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw 2 .-
zajeé uczenia si¢ kierunkowych Cele zaje¢ Tresci programowe
EK1 MT_WO07, MT_W16 C1 W1, W2, W3, L1, L2, L5,
L6
EK2 MT_WO07, MT_W16 Cc2 W1, W4, W6, W9
EK3 MT_UPO3 C3 \F/)\;5P\QV8 W9, L7, L8, PL,
EK4 MT_UPO08 C4 \(\?LV(;/ 4|_;)N ;1\/\'/3% L3, L4,
EK5 MT_UBO06 C5 W4, W5, W8, P2, P3
EK6 MT UB10 c6 W5, W8, W9, L7, L8, P1,
- P2, P3
EK7 MT_UPO06 c7 L2, L4, L5, L6, L9

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Ocena z kolokwium.

Ocena sprawozdan z zrealizowanych ¢wiczen.
Ocena za projekt grupowy.

Ocena z egzaminu.

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
Aktywnos¢ na wyktadach oraz ¢wiczeniach.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Teoria sterowania

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr

Il rok / 111 semestr

Cele zajeé

Cel 1 Nabycie przez studentdow umiejetnosci stosowania oraz oceny przydatno$ci podstawowych metod i narzedzi
niezbednych do rozwigzywania typowych zadan inzynierskich z obszaru mechatroniki.

Cel2 Nabycie przez studentdéw umiejetnosci matematycznego opisywania i rozwigzywania zagadnien
inzynierskich z obszaru mechatroniki w sposob analityczny.

Cel 3  Nabycie przez studentow ogolnej wiedzy z teorii sterowania potrzebnej do analizy i implementacji uktadow
mechatronicznych.

Cel 4 Nabycie przez studentdow ogoélnej wiedzy z zakresu budowy i zasady dziatania ztozonych uktadow

mechatroniczno-elektroniczno-informatycznych wykorzystywanych w procesach sterowania.
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Efekty uczenia si¢ dla zajec
Umiejetnosci: Student potrafi wybraé oraz zastosowaé podstawowe metody i narzedzia niezbedne do

EK1

EK?2

EK 3

EK 4

rozwigzywania typowych zadan inzynierskich dotyczacych sterowania.

Umiejetnosci: Student potrafi matematycznie opisywac i rozwigzywac problemy inzynierskie z obszaru

sterowania w sposob analityczny.

Wiedza: Student posiada wiedzg¢ z obszaru teorii sterowania niezbedng do analizy i implementacji ukladoéw

mechatronicznych.

Wiedza: Student posiada wiedz¢ z zakresu budowy i zasady dziatania uktadéw mechatroniczno-elektroniczno-

informatycznych stosowanych w procesach sterowania.

Tre$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
W1 [Klasyfikacje, podziat i podstawowe pojecia z techniki Sterowania i regulacji.
W 2 |Schematy blokowe uktadow sterowania i uktadéw regulacji. Przyktady uktadow sterowania i uktadow
regulacji spotykanych w przemysle.
W 3 |Transformata Laplace'a i odwrotna transformata Laplace'a. Podstawowe twierdzenia dotyczace
transformat. Przydatno$¢ w praktyce inzynierskie;j.
W4 Transmitancja widmowa i transmitancja operatorowa.
W5 |Podstawowe elementy uktadow automatyki i sterowania. Charakterystyki elementow wykonawczych i
nastawczych. Podstawowe czlony dynamiczne.
W6  |Opis elementow automatyki dla potrzeb sterowania za pomoca charakterystyk statycznych,
dynamicznych i czgstotliwosciowych.
W7 |Podstawowe wiadomosci o regulatorach wykorzystywanych w uktadach sterowania i regulacji. Typy i
klasyfikacja. Regulatory o dziataniu ciagtym typu P, PL, PD i PID. Regulatory dwustanowe.
W8 |Stabilno$¢ uktadow dynamicznych. Uktady stabilne, na granicy stabilno$ci i niestabilne. Metody
badania stabilno$ci za pomoca réznych kryteriow dla potrzeb teorii sterowania.
W9 |Sterowanie optymalne, nieoptymalne, adaptacyjne i ekstremalne.
Cwiczenia
Lp. Tematyka zajeé
Cl1 Algebra schematow blokowych na przyktadzie wybranych obiektow sterowania. Przeksztatcanie
schematow strukturalnych.
C2 Analityczne wyznaczanie transformat Laplace'a i transmitancji uktadéw automatycznej regulacji.
C3 Wyznaczanie transmitancji operatorowej elementow wchodzacych w sktad uktadoéw sterowania.
C4 Dobdr typu regulatora dla zadanych obiektow regulacji i wielkosci regulowanych.
C5 Badanie stabilnosci wybranych cigglych liniowych stacjonarnych uktadow sterowania.
C6 Zastosowanie kryterium Hurwitz'a do badania stabilnosci obiektow metoda analityczna.
Cc7 Modelowanie prostych uktadow regulacji za pomocg stacjonarnych modeli wejsciowo-wyjsciowych.
c8 Rozwigzywanie problemow inzynierskich z obszaru sterowania za pomocg pakietu MATLAB.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia < . -
. . s . Cele zaje¢  |TreSci programowe
zajec sie kierunkowych
W6,W8 W9, C1,C2,C3,C4,
EK1 MT_UBO06 Cel1 C6,C5W3,W5W7,C7.C8
W3, W5 W6 W7, W8 W9, C
EK 2 MT_UP09 Cel 2 1,C2,C3,C4,C6,C5 W4,C7,
Cs8
W1, W2 W3 W4 W5 W6 W
EK 3 MT_WO07 Cel 3 7,W8 W9, C1C2C3C4C
6,C5C7C8
EK 4 MT_W11 Cel 4 W5 W6,W7,C4,C8,C7

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Kolokwium

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
Przygotowanie do zaj¢¢ ¢wiczeniowych.
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Elektronika cyfrowa, optoelektronika

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

Il rok / 111 semestr

Cele zajeé

Cel 1  Przekazanie studentom wiedzy z zakresu elektroniki cyfrowej i optoelektroniki niezb¢dnej do prawidtowego
projektowania i analizy urzadzen mechatronicznych.

Cel 2 Nabycie przez studentdéw umiejetnosci graficznego przedstawiania ~ schematow  ideowych — obwodow
elektronicznych z wykorzystaniem uktadow cyfrowych i optoelektronicznych.

Cel 3 Nabycie przez studentow umiejetnosci projektowania uktadéw kombinacyjnych zbudowanych z bramek
logicznych.

Cel 4 Nabycie przez studentéw umiejetnosci oceniania dziatania elementéw elektroniki cyfrowej wchodzgcych w
sktad urzadzen mechatronicznych.

Cel 5 Nabycie przez studentéw umiejetnosci symulacji dziatania uktadow elektronicznych w wybranym programie
symulacyjnym.

Cel 6 Nabycie przez studentow umiejetnosci wyciagania wnioskow z badan i obserwacji dziatania uktadow
cyfrowych i optoelektronicznych.

Cel 7 Przekazanie studentom wiedzy na temat norm PN i UE dotyczacych urzadzen mechatronicznych.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1 Wiedza: Student objasnia zasad¢ dziatania podstawowych elementéw uktadow cyfrowych
i optoelektronicznych.

EK 2 Umiejetnosci: Student opracowuje i przedstawia schemat obwodu elektronicznego z wykorzystaniem
uktadow cyfrowych i optoelektronicznych.

EK 3 Umiejetnosci: Student projektuje uktady kombinacyjne.

EK 4 Umiejetnosci: Student ocenia dziatanie elementéw elektroniki cyfrowej wchodzacych w sktad urzadzen
mechatronicznych.

EKS5 Umiejetnosci: Student symuluje dzialanie uktadéw elektroniki cyfrowej w wybranym programie
symulacyjnym.

EK6 Umiejetnosci: Student potrafi  wycigga¢ wnioski z analizy dziatania uktadow cyfrowych
i optoelektronicznych.

EK 7 Wiedza: Student wie jakie normy PN i UE dotyczg urzadzen mechatronicznych.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Funkcje logiczne, zapis i minimalizacja funkcji logicznych.

W2 Bramki logiczne, budowa uktadu kombinacyjnego z uzyciem bramek logicznych. Optymalizacja
uktadu kombinacyjnego.

W3 Uktady sekwencyjne - analiza i synteza uktadu.

w4 Wspotpraca uktadow wykonanych wedtug réznych technologi.

W5 Uktady zasilajace oraz eliminacja zaklocen.

W6 Pamigci potprzewodnikowe, liczniki, przerzutniki, uktady generacyjne, przetworniki analogowo -
cyfrowe i cyfrowo - analogowe.

W7 Mikroprocesory i mikrokontrolery - budowa i dziatanie. Architektura mikrokomputeréww.

W8 Lasery polprzewodnikowe i inne typy laserow. Modulacja i modulatory §wiatla. Optoelektroniczne
uktady scalone.

W9 Swiatlowody i sieci §wiattowodowe. Detektory fotonowe - fotopowielacze, fotodiody, fotorezystory,
tranzoptory, fototranzystory, diody LED.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Funkcje logiczne. Algebra Boola.

C2 Minimalizacja funkcji logicznych.

C3 Tablice Karnaugha.
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C4 Budowanie uktadéw kombinacyjnych z bramek logicznych.

C5 Budowanie uktadow sekwencyjnych.

C6 Laczenie blokow funkcjonalnych w calosciowy uktad cyfrowy, eliminacja zaktocen.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Badanie bramek logicznych.

L2 Budowanie uktadow kombinacyjnych z podstawowych bramek logicznych.

L3 Budowa uktadéw kombinacyjnych z wykorzystaniem multipleksera i demultipleksera.
L4 Projekt i synteza dziatania uktadu kombinacyjnego.

L5 Sprawdzanie dziatania przerzutnikow.

L6 Sprawdzanie dziatania licznikow.

L7 Badanie koderow, dekoderow i transkoderow.

L8 Badanie rejestrow scalonych.

L9 Projektowanie uktadow sekwencyjnych.

L10 |Badanie sumatora, komparatora, uktadu jednostki arytmetyczno - logicznej.

L11 Sporzadzanie dokumentacji technicznej dla uktadéw zbudowanych z elementéw cyfrowych i
optoelektronicznych w wersji elektronicznej.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia

2ajeé sie kierunkowych Cele zaje¢ |Tresci programowe

W1, W2, L1, W4, W5, L2, W6, W7,
EK1 MT_W08 Cel1 C4, W8, C1, C5, C6,W9, L3, L4, L5,
L6, L7, L8,L9, L10, L11, W3

L1, W4, W5, W6, W7, W8,L2, C6,

EK 2 MT_UP01 Cel 2 C4,C5, L3, L4, L7,L8, L9, L11, W3

EK 3 MT_UB09 Cel 3 W1, W2, C2, C3, C4,C6, L2,L3, L4

W1, W2, W3, L1, W4, W5,W6, W7,
EK 4 MT_UPO08 Cel 4 C2,C5,C6, C4, L2,L3, L4, L5, L6,
L7,L8, L9,L10, L11, W8

L1, L2, L3, L4, L5, L6, L7,L8, L9

EK 5 MT_UPO06 Cel 5
L1, C1, C2,C4,C5, C6, L2,L3, L4,
EK 6 MT_UPO5 Cel 6 L5, L6, L7, L8, L9,L10, L11, W1,
W2, W3, W4,W5, W6, W7, W8, W9
EK7 MT_W16 Cel 7 W6, W7, W8, W9, L10, L11,W5
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
Kolokwium
Zadania tablicowe
Sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych Aktywnos$¢ na zajeciach
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
Wspolpraca w grupie laboratoryjne;j.
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Komputerowe wspomaganie w mechatronice

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr I rok / 111 semestr
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Cele zajeé

Cell Poznanie podstaw w zakresie architektury i organizacji komputerow.

Cel 2 Poznanie podstaw w zakresie architektury systemow i sieci komputerowych oraz systeméw operacyjnych
niezbednych w rozwigzywaniu problematyki projektowania, analizy oraz szeroko rozumianej eksploatacji
systemOow mechatronicznych.

Cel 3  Poznanie metod i technik programowania.

Cel 4 Nabycie umiejetnosci w zakresie doboru odpowiednich metod obliczeniowych, programistycznych i
symulacyjnych niezb¢dnych przy analizie dziatania systeméw mechatronicznych.

Cel 5 Nabycie umiejetnosci w zakresie tworzenia prostych programéw sterujacych praca systemow
mechatronicznych.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student posiada podstawowsa wiedze¢ z zakresu architektury i organizacji systemu komputerowego.

EK2  Wiedza: Student posiada elementarna wiedze¢ z zakresu architektury systemow i sieci komputerowych oraz
systemow operacyjnych niezbednych przy rozwigzywaniu problematyki projektowania, analizy oraz szeroko
rozumianej eksploatacji systemow mechatronicznych

EK3  Wiedza: Student zna metody i techniki programowania.

EK4  Umiejetnosci: Student posiada umiejetnosci w zakresie doboru odpowiednich metod obliczeniowych,
programistycznych i symulacyjnych niezbednych przy analizie dziatania systemu mechatronicznego.

EK5  Umiejetnosci: Student potrafi opracowaé prosty program sterujacy pracg urzadzenia mechatronicznego.

Tres$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Architektura i organizacja systemu komputerowego.

W2 Klasyfikacja i charakterystyka architektury systemow i sieci komputerowych stosowanych w
rozwigzaniach mechatronicznych.

W3 Systemy operacyj ne.

W4 Narzedzia informatyczne w obliczeniach inzynierskich i symulacji systeméw mechartronicznych.

W5 Jezyki i techniki programowania.

W6 Elementy i metody sztucznej inteligencji w systemach mechatronicznych

W7 Systemy ekspertowe - budowa systeméw, metody pozyskiwania wiedzy, mechanizmy wnioskowania.

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P1 Synteza podstawowych algorytméw obliczeniowych w srodowisku MATLAB.

P2 Modelowanie i symulacja uktadow dynamicznych w srodowisku MATLAB-SIMULINK

P3 Tworzenie prostych programow sterujacych w jezykach niskiego i wysokiego poziomu na bazie

Raspberry PI.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw . .-
< A Cele zajec Tre$ci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
EK1 MT_W04 Cell W1
EK2 MT_W05 Cel 2 W2, W3
EK3 MT_WO06 Cel 3 W4, W5, W6, W7
EK4 MT_UBO7 Cel 4 W6, P1, P2
EKS MT_UPO3 Cel 5 P3

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Test zaliczeniowy

Ocena z wykonywanych ¢wiczen obliczeniowych na zajeciach projektowych
Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:

Ocena z projektu indywidualnego
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Inzynieria wytwarzania

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr

Cele zajeé

C1l Poznanie zasad projektowania i technologii wytwarzania ukladow mechatronicznych oraz tendencji
rozwojowych technologii wytwarzania wykorzystywanych w mechatronice.

C?2 Nabycie wiedzy na temat trwato$ci uktadow mechatronicznych i mozliwosci ich utylizacji oraz oddziatywania
procesow technologicznych na srodowisko przyrodnicze a takze poznanie metod ochrony srodowiska.

C 3 Nabycie umiej¢tno$ci opracowania technologii wytwarzania prostych elementéw lub catych systemow
uktadow mechatronicznych. Analizuje opracowany projekt procesu technologicznego w aspekcie
ekonomicznym (koszt materiatéw, energii i pracochtonnosci).

C4  Zaplanowanie zadan obstugowych dla zapewnienia utrzymania ciaglto$ci produkcji na liniach wytwarzania oraz

identyfikuje stany zagrozen i stosuje zasady BHP w srodowisku pracy.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK2

EK3

EK4

Wiedza: Student wymienia zasady projektowania i opisuje technologie wytwarzania ukladoéw
mechatronicznych oraz tendencji rozwojowych technologii wytwarzania.

Umiejetnosci:  Student objasnia zagadnienia zwigzane z trwatosciga ukladow mechatronicznych i
mozliwosciami ich utylizacji. Wymienia i definiuje czynniki oddziatywania proceséw technologicznych na
srodowisko przyrodnicze oraz opisuje metody ochrony srodowiska.

Umiejetnosci: Student opracowuje technologie wytwarzania prostych elementow lub catych systemow
uktadow mechatronicznych 1 analizuje opracowany projekt procesu technologicznego w aspekcie
ekonomicznym (koszt materiatdw, energii i pracochtonnosci).

Umiejetnosci: Student planuje zadania obstugowe dla zapewnienia utrzymania ciagloéci produkeji na liniach
wytwarzania oraz identyfikuje stany zagrozen i stosuje zasady BHP w $rodowisku pracy.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Nowoczesne materiaty i technologie konstrukcyjne. Procesy wytwarzania i ksztattowania struktury oraz
wilasciwo$ci materialow inzynierskich. Obrobka powierzchniowa i cieplno-chemiczna.

W2 Technologiczne procesy wytwarzania w elektronice, elektrotechnice, optoelektronice i mechatronice
oraz ich modyfikacje.

W3 Projektowanie i konstruowanie inzynierskie oraz projektowanie technologiczne maszyn i urzadzen
mechatronicznych. Proces projektowania wspotbieznego. Ekobilansowa ocena procesu wytwarzania.

W4 Przygotowanie i organizacja produkcji na wydziatach. Robotyzacja linii produkcyjnych.

W5 Elementy inzynierii powierzchni. Cigcie termiczne, obrobka ubytkowa, erozyjna i plastyczna.
Parametryzacja procesow.

W6 Procesy laczenia i spajania (spawanie, zgrzewanie, lutowanie, klejenie). Komputerowe wspomaganie
projektowania proceséw technologicznych (CAM).

W7 Technologie naktadania powtok i pokry¢ ochronnych. Robotyzacja procesow naktadania powlok
lakierniczych.

W8 Proces montazu: - linie montazowe, konfiguracja stanowisk, magazyny miedzyoperacyjne
podzespotdw. organizacja montazu w systemie potokowym, - gniazdowe systemy podmontazy.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Technologie i maszyny do obrobki plastycznej: - cigcie, gigcie, ksztaltowanie wyttoczek o powierzchni
nierozwijalnej 1 ksztattowanie bryl, nagniatanie powierzchniowe - mloty, prasy, specjalistyczne
maszyny do obrobki plastycznej, - analiza procesu ttoczenia blach na prasie korbowej, - analiza
wybranego procesu kucia matrycowego.

C2 Technologie i maszyny do obrobki skrawaniem: - toczenie - struganie, dlutowanie, przecigganie

(ogolna charakterystyka, zadania obrobkowe, rodzaje maszyn, dobor parametréw) - wiercenie i
gwintowanie - frezowanie wytaczanie - szlifowanie - doktadno$ciowa obrobka $cierna - analiza
wybranych proceséw obrobki skrawaniem opracowanie technologii wytwarzania wybranego elementu
maszyny.
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C3 Spawanie i zgrzewanie: - metody spawania - procesy zgrzewania (elektryczne oporowe, tarciowe,
dyfuzyjne), analiza parametrow procesu zgrzewania blach, - wyznaczanie etapow procesu zgrzewania i
kontroli geometrii dla wybranego elementu.

C4 Formatowanie i cigcie termiczne metali (cigcie tlenem i cigcie plazmowe).

C5 Odlewnictwo: -podziat metod wytwarzania odlewu, -przebieg wytwarzania odlewow - technologie
wytwarzania odlewow.

C6 Montaz: - formy organizacyjne, metody montazu, -typowe prace montazowe, - mechanizacja i
automatyzacja prac montazowych, - analiza procesu w warunkach linii produkcyjnej (kolejno$é¢
operacji montazowych, rozktad i kolejnos¢ stanowisk, czasy operacji na poszczeg6élnych stanowiskach
(wykorzystanie metod CPA i PERT).

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Audyt technologiczny procesu formatowania i ttoczenia na wydziatach produkcyjnych - prezentacja
zazbrajania i procesu tloczenia blach na prasach karoseryjnych. Opracowanie etapow formatowania i
tloczenia wybranego elementu, wykonanie obliczen i opis technologii dla poszczegdlnych operacji.

L2 Audyt technologiczny procesu zgrzewania i spawania na wydziatach produkcyjnych - analiza procesu
technologicznego zgrzewania elementéw i kompletacji na liniach i gniazdach zgrzewalniczych. Analiza
fragmentu zrobotyzowanej linii zgrzewalniczej na podstawie lay-outu hali produkcyjne;j.

L3 Audyt technologiczny procesu montazu: - analiza procesu i grupowanie stanowisk jednoimiennych -
optymalizacja czasu technologicznego.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia - -
< R Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
W1, W2, W3, W4, W5,
EK1 M$—w§g MT_W16, MT_W17, Ci1 W6, W7, W8, C1, C2, C3,
- C4, C5, C6
MT_W14, MT_W16, MT_W17,
EK2 MT W20 C2 W2, W3, W6, W7
EKS3 MT_UBO04, MT_UP14, C3 W2, W3, W6, W7, L1, L2,
MT_UP15 L3
EK4 MT_UB04, MT_UBO0S, C4 C1,C2,C3,C6, L1, L2, L3
MT_W14

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Egzamin kolokwium

Odpowiedz ustna

Projekt indywidualny

Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego Zaliczenie pisemne
Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:

Opracowanie koncepcji procesu technologicznego.
Opracowanie sprawozdan z ¢wiczen lab.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajec Niezawodno$¢ ukladow mechatronicznych

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiéw / semestr Il rok / IV semestr

Cele zajeé

Cl. zapoznanie z podstawowymi pojeciami teorii niezawodno$ci w tym na temat cyklu zycia urzadzen i systemow
mechatronicznych

C2. wyksztalcenie umiejetnosci identyfikowania 1 budowania struktur niezawodno$ciowych systemow
technicznych

C3.  wyksztalcenie umiejgtnosci szacowania niezawodnosci systemow technicznych
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Efekty uczenia si¢ dla zajeé
Wiedza: Student potrafi zidentyfikowac rodzaje uszkodzen obiektow technicznych. Student potrafi objasnié

EKL1.

EK2.
EKS.
EK4.

cykl zycia urzadzen i systeméw mechatronicznych.
Wiedza: Student potrafi zdefiniowa¢ podstawowe strategie utrzymania ruchu
Umiejetno$ci: Student potrafi rozpoznac rodzaje struktur niezawodnos$ciowych.

Umiejetno$ci: Student potrafi szacowaé niezawodno$é systemow mechatronicznych za pomocg poznanych

metod analitycznych.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1. |Zapoznanie z efektami ksztatcenia i warunkami zaliczenia przedmiotu.
Eksploatacja techniczna. System techniczny. Zuzycia i uszkodzenia obiektow technicznych. Cykl zycia
obiektéw technicznych.

W2. |Podstawowe pojg¢cia teorii niezawodnosci. Modele niezawodno$ciowe systemoéw technicznych.
Wskazniki niezawodno$ciowe i eksploatacyjne (OEE, MTBF)

W3.  |Rodzaje struktur niezawodno$ciowych: podstawowe, mieszane, ztozone. Wyznaczanie
prawdopodobienstwa poprawnej pracy systemow technicznych

W4.  |Metody analizy struktur niezawodnos$ciowych: §ciezki zdatnosci i niezdatnosci, analiza drzewa
uszkodzen. Metody badan niezawodno$ciowych. Zasady oddziatywania na niezawodno$¢ systemow
technicznych (nadmiary).

W5.  |Strategie utrzymania ruchu. Kompleksowe utrzymanie maszyn (TPM)

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

ClL Interpretacja podstawowych pojeé. Cykl zycia urzadzen i systeméw technicznych. Charakterystyka
wybranych systemow technicznych

C2. Wyznaczanie podstawowych charakterystyk niezawodnosciowych. Wskazniki niezawodnosci.

C3. Rodzaje struktur niezawodnosciowych

C4. Analiza FMEA

C5. Wyznaczanie prawdopodobienstwa poprawnej pracy systemow technicznych. Analiza FTA.

C6. Analiza niezawodnosciowa wybranego systemu technicznego

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia g -

. . Cele zajec Tresci programowe

zajec sie kierunkowych

EK1. MT_Ww16, MT_W17 ClL Ww4., C1., W3, W1, W2.

EK2. MT_UBO08 C2. W4., W3, C2.,, W1, W2., W5.

EK3. MT_UBO08, MT_UP09 Cs. W3, C3.

EK4. MT_UP09 Cs. W4., C4., C5., C6.

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Zaliczenie pisemne ¢wiczenia grupowe

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Przygotowanie do zajec

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK

Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Podstawy konstrukcji maszyn i mikromechanizméw
Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studidow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé

Cell

Zapoznanie studenta z zasadami tolerowania elementéw maszyn i urzadzen
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Cel 2
Cel 3

Nabycie umiejetnosci klasyfikowania i obliczania potaczen stosowanych w konstrukcji maszyn i urzadzen.
Nabycie umiejetnosci w korzystaniu z programéw wspomagajacych projektowanie.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

Ek 1

Ek 2

Ek 3

Wiedza: Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie konstrukcji maszyn i wytrzymato§ci materiatow oraz
podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie istoty dzialania, budowy oraz diagnozowania uktadow
mechanicznych.

Umiejetnos$ci: Potrafi postugiwac si¢ wykresami, tablicami i innymi zrdédtami informacji technicznej a takze
stosuje programy inzynierskie do analizy danych oraz do projektowania i analizy otrzymanych danych.
Umigj¢tnoéei: Potrafi graficznie przedstawié projekt inzynierski z zakresu mechaniki i konstrukcji maszyn,
a takze odwzorowac i wymiarowac elementy maszyn, uktady lektroniczne z zastosowaniem komputerowego
wspomagania projektowania maszyn CAD.

Tre$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
W1 Wymiarowanie, tolerancje i pasowania.
W2 Klasyfikacja potaczen, potaczenia roztaczne i nieroztaczne - formy konstrukcyjne, podstawowe
obliczenia wytrzymato$ciowe (w tym zmeczeniowe), zastosowania.
W3 Walty i osie - klasyfikacja, formy konstrukcyjne, obliczenia wytrzymatosciowe, sztywno$¢, drgania,
wyrdwnowazenie statyczne i dynamiczne.
W4 Klasyfikacja tozysk, obliczanie tozysk §lizgowych, zasady doboru tozysk tocznych, zasady
lozyskowania osi i watow.
W5 Sprzegta i hamulce - podzial i zasady projektowania.
W6 Przektadnie zgbate, fancuchowe, pasowe i cierne. Przektadnie stosowane w mikromechanizmach
W7 Ksztattowanie elementow zespotow maszynowych z uwzglednieniem kryteriow wytrzymatosciowych,
trwato$ciowych i uwarunkowan konstrukcyjno - eksploatacyjnych.
W8 Wykorzystanie programéw wspomagajacych obliczenia i projektowanie inzynierskie.
Projekt
Lp. Tematyka zajeé
P1 Projekt zbiornika ci$nieniowego - spawanego
P2 Projekt reduktora walcowo - stozkowego.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow

Cele zaje¢é Tre$ci programowe

zajeé uczenia si¢ kierunkowych
MT_WO09, MT_WI11, MT_W14, W1, W2, W3, W4, W5,
Ek1 MT_W16 Cel 1, Cel2, Cel3 |\yg w7, wa, P1, P2
W1, W2, W3, W4, W5,
Ek 2 MT_UBO06, MT_UPO1 Cel 1, Cel 2, Cel 3 W6, W7, W8, P1, P2
EK 3 MT_UPO02, MT_UPO04, Cel 1, Cel 2, Cel 3 W1, W2, W3, W4, W5,

MT_UP09 W6, W7, W8, P1, P2

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium

Projekt indywidualny

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
samoocena

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Technologia MEMS (Mikro Electro-Mechanical Systems)

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr
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Cele zajeé

Cel 1
Cel 2
Cel 3
Cel 4
Cel 5

Poznanie podstaw mikro i nanotechnologii

Identyfikowanie podstawowych technologii wytwarzania podzespotow (elementdéw) MEMS
Dobieranie wlasciwych technologii wytwarzania MEMS

Projektowanie proceséw technologicznych wytwarzania podzespotow (elementéw) MEMS
Praca w zespole

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK 1
EK 2

EK3
EK 4

MEMS
EK 5

Wiedza: Student opisuje budowe i wymienia podstawowe podzespoty (elementy) MEMS.

Wiedza: Student ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technologii wytwarzania podzespotow (elementow)
MEMS.

Umiejetnosci: Student potrafi dobiera¢ technologie wytwarzania podzespotow (elementéw)MEMS.
Umiejetnosci: Student projektuje procesy technologiczne wytwarzania mechanicznych podzespotow
(elementoéw)

Kompetencje spoteczne: Wyr6zniajaca umiejetno$¢ doboru urzadzenia lub grupy urzadzen do racjonalnej
produkcji ztozonego wyrobu oraz zaprojektowania, zorganizowania i nadzorowania procesow produkcyjnych
systemOw wytwarzania.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Mikro i nanotechnologie: definicje, przyktady i uwarunkowania rozwoju.

W2 Budowa, podstawy fizyczne dziatania i ogolna charakterystyka MEMS i NEMS

W3 Podstawy technologii wytwarzania elementow MEMS.

W4 Nanowytwarzanie, technologie wytwarzania NEMS, technologie ostrzowe oraz technologie
molekularne (podejscie bottom up), przyktady praktycznych zastosowan.

W5 Technologie wytwarzania mechanicznych mikroelementoéw (actuatorow) MEMS (podejscie top down):
odrébka skrawaniem, obrobka elektroerozyjna, elektrochemiczna i laserowa, obrobka plastyczna,
metoda LIGA, metody przyrostowe oraz przyktady zastosowan.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Budowa, zasada dzialania i mozliwosci wykorzystania w mikro i nanotechnologiach oraz wytwarzaniu
MEMS i
NEMS mikroskopu tunelowego (MST) i mikroskopu sit atomowych (AFM)

Cc2 Podstawowe materialy stosowane w budowie MEMS, budowa krzemu monokrystalicznego, zalezno$ci
geometryczne, wlasciwosci mechaniczne i termiczne. Podtoza mikromechaniczne.

C3 Podstawowe krzemowe konstrukcje mikromechaniczne: membrany, belki, uktady belek, otwory, ostrza
, konfiguracje taczone; wlasciwosci mechaniczne, podstawy projektowania, przyktady zastosowania w
mikrosystemach.

C4 Projektowanie proceséw technologicznych wytwarzania mechanicznych mikroelementow (actuatorow)
MEMS: obrobka skrawaniem, obrobka elektrochemiczna, elektroerozyjna, laserowa, metoda LIGA,
obrobka plastyczna, metody przyrostowe; (np.: SLS, SLA itp.)

C5 Aktuatory mikromechaniczne, proste konstrukcje mikrositownkdw, przektadnie i tozyska przyktady

rozwigzan

Efekty uczenia |Odniesienie do efektow uczenia sie
sie dla zaje¢ kierunkowych

Cele zajeé Tre$ci programowe

W1, W2, W3, W4, W5,

EK 1 MT_WO07, MT_W11 Cel 1, Cel 2, Cel 3, Cel 4 |0y "co ¢a o o5
MT_UB01, MT_UB02, MT_UBO04, W1, W2, W3, W4, W5,

EK2 MT_ W11, MT W16 Cel 1, Cel 2, Cel 3, Cel 4 |01 "y 3 Ca, C5
EK 3 MT_UBO1, MT_UBO02, MT_UBO04, |Cel 1, Cel 2, Cel 3, Cel 4, |W1, W2, W3, W4, W5,

MT W16 Cel 5 C1, C2, C3, C4, C5
Cel 1, Cel 2, Cel 3, Cel 4, |W1, W2, W3, W4, W5,

EK 4 MT_UB02, MT_UB04, MT_UB09 | ; CLCo C3. Ca. 5
EK 5 MT_UBO1, MT_UBO02, MT_UBO04, |Cel 1, Cel 2, Cel 3, Cel 4, \W1, W2, W3, W4, W5,

MT W07, MT_W11, MT W16 Cel 5 C1,C2, C3, C4, C5

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca: Odpowiedz ustna, Aktywnos¢ na zajeciach Referat kolokwium
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: projekt
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Programowanie mikrokontroleréw

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

11 rok / V semestr

Cele zajeé

Cell Poznanie metod i technik programowania mikrokontrolerow.

Cel 2 Sterowanie pracg urzadzenia mechatronicznego z wykorzystaniem mikrokontrolera.

Cel 3 Stosowanie wlasciwych metod i technik programowania mikrokontrolerow oraz ocena ich przydatnosci.

Cel 4  Okreslenie wymagan dotyczacych programu sterujacego urzadzeniem mechatronicznym z wykorzystaniem
mikrokontrolera.

Cel 5 Dobdr metod oceny pracy systemu mikroprocesorowego.

Cel 6 Stosowanie programu do symulacji komputerowej do testowania pracy systemu mikroprocesorowego.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student rozréznia oraz dobiera metody i techniki programowania mikrokontrolerow.

EK2  Umiejetnosci: Student steruje praca urzadzenia mechatronicznego z wykorzystaniem mikrokontrolera.

EK3  Umiejetnosci: Student stosuje wlasciwe metody i techniki programowania mikrokontroler6w oraz ocenia
ich przydatnosci.

EK4  Umiejetnosci: Student okresla wymagania dotyczace programu sterujacego urzadzeniem mechatronicznym
za pomocg mikrokontrolera.

EK5  Umigjetnosci: Student dobiera metody oceny pracy systemu mikroprocesorowego.

EK6  Umigjetnosci: Student stosuje program do symulacji komputerowej do testowania pracy systemu

mikroprocesorowego.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Budowa i zasada dziatanie mikroprocesorow.

W2 Porty wejscia - wyj$cia, uktady czasowo licznikowe, system przerwan mikrokontrolera.

W3 Przetwornik ADC, komparator analogowy, uktad transmisji szeregowej UART.

W4 Metody i techniki programowania mikrokontrolerow.

W5 Magistrale transmisji danych systemu mikroprocesorowego.

W6 Urzadzenia wejsciowe i wyjsciowe systemu mikroprocesorowego.

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P1 Sterowanie portami mikrokontrolera AVR w trybie wyj$ciowym - symulacja pracy skrzyzowania
drogowego.

P2 Sterowanie portami mikrokontrolera AVR w trybie wejsciowym - obstuga klawiatury.

P3 Licznik TO i T1 do generowania statych odcinkéw czasu, generator sygnatu PWM - sterowanie
predkoscia obrotowa silnikow DC.

P4 Prezentacja danych na wyswietlaczu LED i LCD - zegar i stoper.

P5 Zastosowanie przetwornika ADC do pomiaru wielkosci analogowych.

P6 Zdalne sterowanie pracg silnika krokowego z wykorzystaniem pilota na podczerwien IR.

P7 Obstuga klawiatury matrycowej z wykorzystaniem przerwan timera, obstuga wyswietlacza
alfanumerycznego LCD.

P8 Obstuga interfejsu I2C. Obstuga przerwania zewnetrznego. Wykorzystanie uktadu PCF8583 do budowy
zegara 24-godzinnego.

P9 System identyfikacji i kontroli dostepu w oparciu o0 modut RFID. Budowa zamka elektronicznego.

P10 Podtaczenie mikrokontrolera AVR do komputera PC przez port USB. Obstuga nadajnika i odbiornika
UART z wykorzystaniem systemu przerwan.

P11 Sterownik i regulator temperatury. Obstuga czujnika DS18B20 sterowanego magistralg 1 Wire.
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Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia

Cele zajeé Tre$ci programowe

zajeé sie kierunkowych

EK1 MT_UP03, MT_WO06 Cell W1, W4, P1, P2, P3

EK2 MT_UBO05, MT_UBO06 Cel 2 W3, W6, P3, P6, P9, P11

W4, W5, W6, P3, P4, P5,

EK3 MT_UB06, MT_UBO7 Cel 3 P6, P7. P8

EK4 MT_UBO05, MT_UBOS, Cel 4 W2, W3, W4, W5, W6, P5,
MT_UBO07, MT_UP03 P7, P8, P9, P10, P11

EK5 MT_UP03, MT_UP06 Cel 5 W6, P2, P3, P4, P7
MT_UBO07, MT_UPO03, W1, W2, W3, W4, P1, P2,

EK6 MT_UP06 Cel 6 P5, P10

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca:
Cwiczenia praktyczne

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Ergonomia

Kategoria zajeé Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiéw / semestr

Il rok / VI semestr

Cele zajeé
Zapoznanie z elementami materialnego srodowiska pracy oraz z wiedza o cztowieku w srodowisku pracy.

1
2

Uswiadomienie roli ergonomii w $rodowisku pracy.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK-1 Wiedza: Wiedza: Student potrafi zdefiniowa¢ podstawowe pojecia z zakresu ergonomii.
EK-2 Umiejetnosci: Student umie przeprowadzi¢ ocene materialnego srodowiska pracy

EK-3 Umiejetnosci: Student potrafi oceni¢ obciazenie psychiczne cztowieka zwigzane z pracg.
EK-4  Umiejetnosci: Student potrafi oceni¢ wysitek fizyczny zwigzany z praca

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Definicje, cele i zakres ergonomii. Podstawowy uktad ergonomiczny

W2 Czynniki materialne $Srodowiska pracy. Mikroklimat. Drgania mechaniczne. Halas. O$wietlenie.
Zanieczyszczenie pylowe i gazowe

W3 Parametry charakteryzujace sylwetke cztowieka. Antropometria. pozycja ciata cztowieka przy pracy.
Antropometryczne zasady ksztattowania obszarow pracy.

W4 Obciazenie cztowieka praca. Okreslanie wydatku energetycznego.
obcigzenia statycznego. Ocena monotypowosci ruchow. obcigzenie psychiczne pracownika.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Ocena ucigzliwo$ci wysitku fizycznego

L2 Obciazenie psychiczne

L3 Ergonomiczna ocena materialnego srodowiska pracy

L4 Miary antropometryczne cztowieka. Parametry cztowieka i elementow stanowiska pracy

L5 Hatas na stanowisku pracy

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw 2 .-

- s .. Cele zajeé Tresci programowe
zajeé uczenia si¢ kierunkowych
EK-1 MT_Ww16, MT_W19 1 w1
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EK-2 MT_UP14 2 W2, L3, L5
EK-3 MT_UP14 2 W4, L2
EK-4 MT_UP14 W3, W4, L1, L4

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Srednia ocena z wszystkich éwiczen laboratoryjnych

Ocena z indywidualnych prezentacji Kolokwium zaliczeniowe
Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:

Indywidualne prezentacje tematyczne przygotowane przez studentow

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Programowanie sterownikéw przemystowych

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr

Cele zajeé

Ci1 Poznanie oprogramowania narz¢dziowego, budowy i zasady dziatania sterownikéw PLC.

C?2 Poznanie konfiguracji system i instrukcji programowania w jezyku LAD i FBD.

C3 Poznanie zasad tworzenia algorytmow sterowania i regulacji z wykorzystaniem sterownikoéw PLC.

C5 Nabycie umiejetnosci tworzenia algorytmoéw sterowania i regulacji przy pomocy oprogramowania
narzgdziowego w sterownikach PLC.

C4 Ksztattowanie umiejetnosci okreslania i wykonywania specyfikacji w zakresie inzynierskim odniesionej do
wykorzystania sterownikow PLC w procesach sterowania urzadzeniami przemystowymi.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Umiejetnosci: Student potrafi zaprogramowacé sterownik PLC sterujacy pracg urzadzenia mechatronicznego.

EK2  Umigjetnosci: Student potrafi przeprowadzi¢ test diagnostyczny sterownika PLC pozwalajacy na oceng

prawidtowosci dziatania uktadu mechatronicznego.

Tre$ci programowe

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 BHP i zasady pracy w pracowni. Przedstawienie zatozen i wymagan podczas realizacji ¢wiczen
laboratoryjnych. Zapoznanie z stanowiskiem pracy

L2 Przygotowanie do pracy sterownika PLC. Budowa stanowiska laboratoryjnego. Oprogramowanie TIA
— tworzenie projektu, definicja polgczenie pomigdzy PC a PLC, konfiguracja sprzetowa sterownika,
podiaczenie elementow wej/wyj.

L3 Podstawy programowania sterownika PLC . Zasoby wewnetrzne sterownika. Dodawanie nowego
programu. Jezyk LAD — kompilacja i wgranie programu do sterownika, proste programy
implementujace funkcje logiczne i przerzutniki.

L4 Programowanie w jezyku LAD: detekcja zbocza, timery, liczniki, komparatory

L5 Analiza i synteza algorytmdw sterowania sekwencyjnego w oparciu o sterowniki PLC. Testowanie
sprzetowe.

L6 Analiza i synteza algorytmdw sterowania kombinacyjnego w oparciu o sterowniki PLC. Testowanie
sprzetowe.

L7 Wspotpraca sterownika z urzadzeniami zewngtrznymi.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia

Cele zajeé Tresci programowe

zajec si¢ kierunkowych

L1,L2, L6, L5 L4 L7,
EK1 MT_UPO03 Cc1,C2C3 L

3
EK2 MT_UPO7 C4,C5 L7,L5L6

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca: Aktywno$¢ na zajgciach, OdpowiedzZ ustna, Projekt zespotowy, Zaliczenie
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Studencka praktyka zawodowa

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

111 rok / VI semestr
IV rok / VII semestr

Cele zajeé

Cel 1. Nabycie umiejetnoéci  oceny istniejagcych rozwigzan uktadow mechatronicznych, elektronicznych i
sterujacych, ich funkcjonowania i przydatnosci zastosowania dla konkretnego systemu mechatronicznego.

Cel 2. Zdobycie wiedzy praktycznej zwiazanej z projektowaniem i wytwarzaniem prostych urzadzen
mechatronicznych.

Cel 3. Zdobycie wiedzy praktycznej z zakresu diagnostyki, kontroli i pomiaréw uktadéw mechatronicznych w
zakresie wybranej specjalnosci.

Cel 4. Nabycie umiejetnosci whasciwej analizy dziatania uktadu lub systemu technicznego, oraz zastosowania
elementow mechatronicznych do poprawy i optymalizacji dziatania uktadu lub systemu mechatronicznego.

Cel 5. Nabycie umiejetno$ci wykonywania specyfikacji prostych zadan z zakresu mechaniki, elektroniki i
informatyki w zakresie inzynierskim, oraz dobru odpowiednich materiatow.

Cel 6. Zdobycie umiegj¢tnosci doboru metod i narzgdzi do rozwiagzywania zadan inzynierskich z zakresu
mechatroniki, oraz zastosowania ich w pracy zawodowej.

Cel 7. Zdobycie wiedzy zwigzanej z zasadami bezpieczenstwa i higieny pracy, wlasciwego jej wykorzystania, oraz
zdobycie wiedzy praktycznej zwigzanej z ergonomia w srodowisku pracy.

Cel 8. Zdobycie umiejetnosci organizacji pracy wiasnej, pracy zespotowej, efektywnego zarzadzania czasem,

sumiennos$ci, odpowiedzialnosci za powierzone zadania w praktyce, umiej¢tnosci postugiwania si¢
technikami mechatronicznymi w sytuacjach zawodowych. Nawigzanie kontaktéw zawodowych,
umozliwiajacych wykorzystanie ich w momencie poszukiwania pracy.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

Ek1.

Ek2.

EKS.

EK4.

EKS5.

EKG®.

EK7Y.

EKS.

Umiejetno$ci: Student potrafi ocenié istniejace rozwiagzania uktadow mechatronicznych, elektronicznych
i sterujacych, ich funkcjonowanie i przydatnos¢ zastosowania dla konkretnego systemu mechatronicznego.
Wiedza: Student zdobywa wiedze praktyczna zwigzang z projektowaniem i wytwarzaniem prostych urzadzen
mechatronicznych.

Wiedza: Student zdobywa wiedz¢ praktyczna z zakresu diagnostyki, kontroli i pomiaréw uktadow
mechatronicznych w zakresie wybranej specjalnosci.

Umiejetnosci: Student analizuje dziatanie uktadu lub systemu technicznego, potrafi zastosowaé elementy
mechatroniczne do poprawy i optymalizacji jego dziatania.

Umiejetnosci: Student potrafi wykonaé specyfikacje prostych zadah z zakresu mechaniki, elektroniki i
informatyki w zakresie inzynierskim, oraz dobra¢ odpowiednie materiaty.

Umiejetnosci: Posiada umiejetnos¢ doboru metod i narzedzi do rozwigzywania zadan inzynierskich z zakresu
mechatroniki, oraz wybiera je i stosuje w pracy.

Wiedza: Student zna i stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy oraz wie jaka rolg pelni ergonomia w
srodowisku pracy.

Kompetencje spoteczne: Wykorzystuje w praktyce umiejetnosci postugiwania si¢ technikami
mechatronicznymi w sytuacjach zawodowych, rozumie potrzebe ciaglego doksztalcania si¢. Nawigzuje
kontakty zawodowe, ktore umozliwig wykorzystanie ich w momencie poszukiwania pracy. Potrafi
postugiwac si¢ roznymi technikami komunikacji w réznorodnym srodowisku.Potrafi postugiwac si¢ roznymi
technikami komunikacji w r6znorodnym $rodowisku.

Tre$ci programowe

Praktyka zawodowa

Lp. Tematyka zajeé

PS1  |Zapoznanie z zasadami BHP w firmie, ze specyfika srodowiska zawodowego i funkcjonowaniem
firmy w warunkach gospodarczych, z zasadami organizacji pracy. Rola inzyniera mechatronika w
lokalnym spoteczenstwie, dotyczaca nowoczesnych rozwigzan mechatronicznych.

PS2 Automatyzacja procesow przemystowych.

Mechanizacja, automatyzacja, robotyzacja proceséw przemystowych. Struktura funkcjonalna uktadow
regulacji automatycznej i sterowania numerycznego. Uklady ciggle i dyskretne. Uktady przetaczajace,
sterowanie za pomoca uktadow logicznych. Sterowniki PLC, budowa i programowanie. Projektowanie
urzadzen systemow mechatronicznych.
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PS3 Elementy sktadowe uktadow elektropneumatycznych. Elementy i urzadzenia sterujace w uktadach
elektropneumatycznych. Klasyfikacja pneumatycznych elementéw sterujacych. Ogoélna
charakterystyka rozdzielaczy pneumatycznych. Rozdzielacze sterowane bezposrednio i posrednio.
Zawory zwrotne i inne elementy sterujace w uktadach elektropneumatycznych. Aktory uktadow
elektropneumatycznych. Podziat sitownikéw pneumatycznych. Budowa i zasada dziatania sitownikow
ttokowych i bezttoczyskowych. Elementy sensoryki i sygnalizacji stosowanej w uktadach
elektropneuatycznych. Czujniki i przetaczniki pneumatyczne. Przetworniki pneumatyczne. Instalacje
sprezonego powietrza, parametry, zasady doboru.

PS4 Jezyki programowania JAVA, C, C++.

Cechy jezykoéw programowania. Kompilatory i §rodowiska, w ktorych mozna pisa¢, kompilowac i
wykonywa¢ programy. Przeno$nos$¢ kodu. Funkcje oraz metody sktadowe klasy. Funkcje statyczne.
Dynamiczne tworzenie obiektow oraz ich usuwanie - poréwnanie technik w jezykach C, C++ 1 Java
. Wyciek pamigci - techniki zapobiegania i diagnozowania. Inteligentne wskazniki. Metody
identyfikowania problemow w programach. Profilowanie kodu w celu optymalizacji jego dziatania.

PS5  |Projektowanie inteligentnych instalacji budynkowych.

Standardowe instalacje budynkowe, ich struktura i zasilanie, zaleznie

od systemu sieciowego. Cechy inteligentnych instalacji budynkowych. Rodzaje i budowa modutow
inteligentnej instalacji budynkowej. Zasady programowania inteligentnych instalacji budynkowych.
Metody sterowania obiektami przy pomocy inteligentnych systemow instalacji budynkowych.

PS6 Projektowanie 3D.

Szkicowanie - zasady rzadzace szkicami i ich modyfikacja. Wigzy, ptaszczyzny - tworzenie,
modyfikacja. Zaawansowane funkcje szkicowania. Tworzenie bryt z elementéw powierzchniowych.
Laczenie modelowania brylowego i powierzchniowego. Modelowanie hybrydowe. Tworzenie rysunku
wykonawczego i ztozonego.

PS7  |Programowanie robotow.

Zagadnienia zwigzane z programowaniem robotéw. Poziomy

programowania robotéw. Metody programowania manipulatorow i robotow. Jezyki
programowania manipulatoréw i robotow. Wymagania stawiane jezykom programowania. Aspekty
programowania manipulatoréw i robotéw w jezykach niskiego i wysokiego poziomu.

PS8  |Eksploatacja urzadzen mechatronicznych.

Modele eksploatacji, uzytkowanie urzadzen mechatronicznych. Systemy obstugi i napraw. Rodzaje
napraw, obstug i przegladow. Planowanie i zarzadzanie procesem eksploatacji.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia si¢ Cele , .

. - . . Tresci programowe

zajeé kierunkowych zajeé
MT_UBO01, MT_UBO02,

Ek1. MT_UBO03,MT_UBO06, MT_UB11, Cel 1. PS7, PS6
MT_UB12,MT_UB13, MT_UP14

Ek2. MT_W14, MT_W15, MT_W19 Cel 2. PS6, PS3

EKS3. MT_W14, MT_W15, MT_W19 Cel 3. PS5, PS6
MT_UBO01, MT_UBO02,

EKA4. MT_UBO03,MT_UBO06, MT_UB11, Cel 4. PS2
MT_UB12,MT_UB13, MT_UP14
MT_UBO1, MT_UB02, MT_UBO03,

EKS5. MT_UB06, MT_UB11, Cel 5. PS5, PS4
MT_UB12,MT_UB13, MT_UP14
MT_UBO1, MT_UB02, MT_UBO3,

EKE6. MT_UB06, MT_UB11, Cel 6. PS4, PS8
MT_UB12,MT_UB13, MT_UP14

EK?7. MT_W14, MT_W15, MT_W19 Cel 7. PS1, PS8

EKS. MT_KO01, MT_KO03, MT_KO04,MT_KO07 Cel 8. PS1

Sposoby i metody weryfikacji: Ocena formujaca:

HOSPITACJE PRAKTYKANTA PRZEZ OPIEKUNA

OCENA OPIEKUNA PRAKTYK Z RAMIENIA UCZELNI

SREDNIA WAZONA OCEN FORMUJACYCH, OKRESLONA W KARCIE OCENY STUDENTA
SKIEROWANEGO NA PRAKTYKE ZAWODOWA

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

OPINIA ZAKEADOWEGO OPIEKUNA PRAKTYK
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Praca przejsciowa

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe i Kierunkowe

Rok studiow / semestr I rok / VI semestr

Cele zajeé

Cell Nauczenie samodzielnego korzystania z literatury przedmiotu, zaréwno w jezyku polskim jak i obcym w tym
pozycji opublikowanych elektronicznie i w wersji drukowanej, w tym rowniez zapoznanie z prawami
autorskimi.

Cel2 Obudzenie $wiadomosci ciaglego rozwoju mechatroniki jako dziedziny wiedzy i konieczno$ci statego
samoksztatcenia.

Cel3 Zdobycie umiejetnoéci opracowania krytycznego i analizy literatury i przedstawienia swoich przemys$leh w
postaci szerokiego raportu z tych analiz.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

W1 Wiedza: Stosuje wynikajace z ograniczen praw autorskich procedury pisania pracy w tym odwotania i
cytowania.

KS1 Kompetencje spoteczne: Doksztalca si¢ stale, potrafi wyznacza¢ cele przy rozwigzywaniu problemow i je
realizuje, zachowuje si¢ w sposob profesjonalny, stosujac zasady etyki.

Ul  Umiejetnosci: Rozwiazuje zadania inzynierskie postawione w ramach pracy przejSciowej czy to w postaci
samodzielnych obliczen czy to projektowej. Wynik przedstawia w formie raportu z wykonanych prac.

U2  Umiejetnosci: Potrafi w sposob krytyczny przeprowadzié analizg literatury przedmiotu w zakresie wybranego
tematu pracy przej$ciowej.

Tre$ci programowe

Projekt
Lp. Tematyka zajeé
PP1  |Opracowanie pracy przejsciowej wedlug tematu i wskazowek danych przez prowadzacego.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow . . -
. s . Cele zajeé Tresci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
W1 MT_W14, MT_W15 Cell, Cel2, Cel3 PP1
KS1 MT_KO04, MT_KO06 Cel2 PP1
MT_UBO1, MT_UBOS,
Ul MT_UBO04, Cell, Cel2, Cel3 PP1
MT_UB06, MT_UBO7
MT_UBO06, MT_UBO7,
MT_UO01,
U2 MT_UO04, MT_UOO, Cel1, Cel3 PP1
MT_UP09
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
Ocena projektu indywidualnego w formie opracowania
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
Ocena projektu indywidualnego w formie opracowania
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Seminarium dyplomowe
Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr IV rok /VII semestr
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Cele zajeé

Cell Nauczenie studentow umiejetnosci samodzielnego korzystania z literatury przedmiotu, zaréwno w jezyku
polskim jak i obcym w tym pozycji opublikowanych elektronicznie i w wersji drukowanej, w tym rowniez
zapoznanie z prawami autorskimi.

Cel 2  Obudzenie u studentow $wiadomos$ci ciaglego rozwoju inzynierii produkcji jako dziedziny wiedzy i
koniecznosci statego samoksztalcenia.

Cel 3

Zdobycie przez studentéw umiejetnoéci opracowania krytycznego oraz analizy literatury i przedstawienia
swoich przemyslen w postaci szerokiego raportu z tych analiz.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student stosuje wynikajace z ograniczen praw autorskich procedury pisania pracy w tym odwotania
i cytowania.

EK2  Umiejetnosci: Student przygotowuje prezentacje w programie prezentacyjnym jasno wyjasniajacym cel i
zakres pracy oraz wyniki wlasnej analizy.

EK3  Kompetencje spoteczne: Student doksztatca sig stale, potrafi wyznacza¢ cele przy rozwigzywaniu probleméw
i je realizuje, zachowuje si¢ w sposob profesjonalny, stosujac zasady etyki.

EK4

Umiejetno$ci: Student rozwigzuje zadania inzynierskie postawione w ramach pracy dyplomowej czy to w
postaci samodzielnych obliczen czy to projektowej i potrafi te rozwigzania jasno przedstawic.

Tre$ci programowe

Seminarium

Lp. Tematyka zajeé

Semina |Praca studenta na seminarium realizujace studium przypadku prac swoich i innych, prezentacja i

rium |dyskusje

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw uczenia . -

. [ Cele zajeé Tresci programowe

zajec si¢ kierunkowych

EK1 MT_W22 Cel 1, Cel 3 Seminarium

EK2 MT_UOO01, MT_UOO04, Cel 3 Seminarium
MT_UO05

EKS3 MT_KO01, MT_KO04, MT_KO05  |Cel 2 Seminarium
MT_UO04, MT_UOOQ5,

EK4 MT_UOO06, Cel 3 Seminarium
MT_UP09

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:

Obecno$¢ na zajeciach seminaryjnych
Ocena wykonanej prezentacji

Ocena aktywnosci na seminarium

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:

Ocena przygotowanej prezentacji

Ocena zakresu wiedzy i materiatdw wykorzystanych w prezentacji

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Przygotowanie pracy dyplomowej

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr IV rok /VII semestr

Cele zajeé
1  Przygotowanie pracy dyplomowej
Efekty uczenia sie dla zajeé

1 Wiedza: Student potrafi zaplanowac¢ i wykona¢ projekt/badania

2 Umiejetnosci: Student potrafi dobra¢ metodyke badan oraz opracowa¢ uzyskane wyniki

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow
zajeé uczenia si¢ kierunkowych

Cele zajeé

Tre$ci programowe

1 MT_W14, MT_W22 1
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MT_K04, MT_K05, MT_UBO1,
MT_UBO03, MT_UB04,
MT_UBO06, MT_UOO01,
MT_UO06, MT_UP04,
MT_UP06, MT_UPO9,
MT_UP10

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena aktywnoSci studenta bez wykladowcey: ocena za przygotowanie i opracowanie poszczegolnych elementéw
pracy dyplomowej

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Modelowanie i wizualizacja procesow*

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé

Cel 1 nabycie umiejetnosci z zakresu modelowania procesow

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK 1 Wiedza: Student zna strategie oceny zdolnosci procesu w motoryzacji

EK 2 Umiejetnosci: Student wylicza i interpretuje wspotczynniki zdolno$ci procesu i maszyny

EK 3 Umiejetnosci: Student modeluje zjawiska wystepujace w zagadnieniach inzynierskich

EK 4  Umigjetnosci: Student wykorzystuje specjalistyczne oprogramowanie do modelowania proceséw

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp.

Tematyka zajeé

W1

Zapoznanie z efektami ksztatcenia. Warunki zaliczenia. Literatura przedmiotu.

Charakterystyka standardow motoryzacyjnych. Specyfikacja techniczna IATF 16949:2016 jako standard
dla dostawcow branzy motoryzacyjnej. Specyficzne narzedzia stosowne w motoryzacji: FMEA (Analiza
Potencjalnych Przyczyn i Skutkéw Wad), PPAP (Proces Zatwierdzania Cze¢sci), APQP Zaawansowane
Planowanie Jakosci, SPC

(Statystyczna Kontrola Procesu)

Whprowadzenie do Statystycznego Sterowania Procesem (SPC). Znaczenie i zakres stosowania metod
SPC w branzy motoryzacyjnej (IATF 16949 jako kompilacja wymagan AVSQ (Wtochy), EAQF
(Francja), QS-9000 (USA), VDA (Niemcy). Charakterystyka podstawowych dokumentow dot. SPC w
motoryzacji (Podrecznik Referencyjny SPC wg QS-9000, VDA).

Podstawowa statystyczna analiza danych. Statystyczne sterowanie procesem. Proces jako przetwarzanie
wejs¢ w wyjscie (transakcyjny, ustugowy itd.)

Zmienno$¢ procesu: przyczyny przypadkowe i szczegdlne zmiennosci. Pojecie procesu stabilnego (pod
kontrolg) i rozregulowanego (poza kontrola). Typy zachowania si¢ procesu. Statystyczny opis
zmienno$ci; wyznaczanie i interpretacja parametréw opisowych; konstrukcja histogramu; rozktad
empiryczny a rozktad teoretyczny; rozktad normalny.

Zdolno$¢ procesu. Strategie oceny zdolno$ci procesu w motoryzacji. Wspotczynniki zdolnosci procesu
wedhlug roznych strategii analizy: Cp, Cpk (capability index), Pp, Ppk (performance index), Pp, Ppk
(preliminary process capability), Cp, Cpk (on-going process capability) , Tp, Tpk (unstable process
capability). Szczegotowa analiza porownawcza oceny zdolnosci wedtug réznych strategii. Obliczanie i
interpretacja wspotczynnikow zdolnosci maszyny Cm, Cmk (Pm, Pmk). Ocena zdolnosci
procesu/maszyny w przypadku rozktadow innych niz rozktadu normalnego. Zdolno$¢ procesu w
przypadku oceny alternatywne;.

Modelowanie systemow produkcyjnych. Modele schematyczne systemoéw produkcyjnych. Mapy
procesow. Przyktady.

Podrgcznik dostawcy przyklady branzy motoryzacyjnej Techniki monitorowania zachowania si¢ procesu
w czasie: karta przebiegu procesu (run chart), karty kontrolne. Karty kontrolne jako narzedzie weryfikacji
stabilno$ci procesu/spelniania oczekiwan.. Metody konstrukcji kart, ogdlne zasady poshugiwania si¢
kartami kontrolnymi. Zalety i wady kart kontrolnych dla cech mierzalnych i wedtug oceny alternatywne;j.
Zasady optymalnego doboru Karty i jej wykorzystania.
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W6  |Zasady doskonalenia proceséw zgodnie z Six Sigma. Cykl DMAIC i jego narzedzia. Oprogramowanie
dla metod SPC - przeglad aplikacji wykorzystywanych w motoryzacji (gs-stat, Minitab, Quantum, QDA

itp.)

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P1 Charakterystyka programu Minitab 17. Interfejs uzytkownika. Arkusz danych: wprowadzanie danych,
definiowanie i postugiwanie si¢ stalymi oraz macierzami.
Operacje na danych. Przygotowywanie raportu.

P2 Obliczanie i interpretacja podstawowych parametrow opisowych (statystyk). Graficzna prezentacja
danych: histogram, wykres stupkowy, wykres pudetkowy (boxplot), wykres indywidualnych wartos$ci,
wykres kolowy. Graficzny test normalnosci.

Obliczanie i interpretacja wspolczynnikow zdolno$ci wyznaczonych na podstawie réznych strategii
analizy: Cp, Cpk (capability index), Pp, Ppk (performance index), Pp, Ppk (preliminary process
capability), Cp, Cpk (on-going process capability).

P3 Modelowanie wybranych proceséw produkcyjnych/logistycznych, symulacja réznych scenariuszy
rozwigzan dla zadanych kryteriow- projekt indywidualny

P4 Modelowanie zjawisk charakterystycznych w zagadnieniach inzynierskich, np. analiza napr¢zen
(projekty indywidualne)

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia g -

. e L Cele zajec Tresci programowe
zajec sie kierunkowych
EK1 MT_UP06, MT_UPQ09 Cel1 wGL WS, W2, W3, W4,
EK 2 MT_UP06, MT_UPQ09 Cell W4,P3
EK 3 MT_UPO6, MT_UP09 Cell W5 W2 W3,P1,P2,

P3

EK 4 MT_UPO6, MT_UPQ09 Cell P1,P2,P3,P4

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca: ocena z ¢wiczen projektowych Ocena z zaliczenia pisemnego
Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:

Przygotowanie do zajec

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Internet dla zaawansowanych*

Kategoria zajeé Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr 111 rok / V semestr

Cele zajeé

C1 Student wylicza i opisuje jezyki i technologie kodowania stron internetowych.

C2 Student samodzielnie analizuje techniki potrzebne do realizacji strony internetowej.

C3 Student wykonuje strony internetowe o zadanej funkcjonalnosci.

C4 Student aktywnie uczestniczy w projektach grupowych, ktorych celem jest wykonanie portali internetowych.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

E1 Wiedza: Student, ktory zaliczyl przedmiot charakteryzuje jezyki skryptowe uzywane do tworzenia stron
internetowych.

E2 Umiejetnosci: Student, ktory zaliczyl przedmiot analizuje i projektuje strony internetowe.

E3 Umiej¢tnosci: Student, ktory zaliczyl przedmiot tworzy, wdraza i weryfikuje wykonane strony internetowe.

E4 Kompetencje spoteczne: Student, ktory zaliczyt przedmiot aktywnie wspotpracuje przy zlozonej i wieloetapowej
realizacji projektowania i wdrazania stron internetowych.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Zasady programowania stron internetowych. Technologie klienckie i serwerowe.
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W2 Standard HTML, DHTML, XHTML, HTMLS.

W3 Elementy HTML.

W4 Kaskadowe arkusze styléw CSS.

W5 Java Script. Ajax, Flash i Action Script.

W6 Flash i Action Script.

w7 Serwer WWW Apache. Programowanie serwerow WWW. Jezyk PHP.

W8 Baza MySQL. Zarzadzanie danymi z poziomu PHP. CMS. Zastosowanie, przyktady.

Projekt
Lp. Tematyka zajeé
P1 Zakodowanie prostej strony HTML: formatowanie tekstu; tabele; punktowanie; wklejanie obrazow;
odnosniki.
P2 Zakodowanie prostej strony HTML: ramki; sterowanie oknami; formularze.
P3 Zakodowanie strony HTML ze stylami CSS: formatowanie w elementach sktadowych, na poziomie

dokumentu HTML i w pliku CSS.

P4 Zakodowanie klienckich elementow dynamicznych w dokumencie HTML.: skrypty Java Script.

P5 Praca w edytorze technologii Flash: rysowanie obiektow, korzystanie ze $ciezki czasowej i warstw.
Tworzenie prostych animacji.
P6 Kodowanie dynamicznych stron internetowych po stronie serwera przy uzyciu jezyka PHP.

P7 Kodowanie stron WWW z uzyciem systemu CMS (Joomla).

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw

zajeé uczenia si¢ kierunkowych Cele zajec Tresci programowe

W1, W2, W3, W4, W5, W6, W7,

El MT_UO02, MT_W06 C1,C2 W, PL. P2, B3, P P5. PG, P7

MT_KO05, MT_UOO01, W1, W2, W3, W4, W5, W6, W7,

E2 MT_UO02,MT_WO06 C2,C3 W8, P1, P2, P3, P4, P5, P6, P7

E3 MT_KO05, MT_UO01, c2 C3 W1, W2, W3, W4, W5, W6, W7,
MT_UO002,MT_W06 ’ W8, P1, P2, P3, P4, P5, P6, P7

E4 MT_KO05, MT_UO01, C3, C4 W1, W2, W3, W4, W5, W6, W7,

MT_UO02,MT_WO06 W8, P1, P2, P3, P4, P5, P6, P7

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca: Cwiczenia projektowe
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: Projekt indywidualny

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Komputerowa analiza konstrukcji metoda elementow skonczonych*

Kategoria zajec Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr I rok 7'V semestr

Cele zajeé

Cel_1 Zapoznanie studentow z mozliwosciami i ograniczeniami modelowania uktadow mechanicznych metoda
elementow skonczonych

Cel_2 Zapoznanie studentow ze sposobami modelowania metoda elementow skonczonych przy zastosowaniu
pakietow komputerowych

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK_1 Wiedza: Student ktory zaliczy przedmiot zna mozliwos$ci i ograniczenia stosowania metody elementéw
skonczonych do analizy ukladow mechanicznych



EK_2
EK_3

EK_4

Wiedza: Student ktéry zaliczy przedmiot zna dostepne na rynku profesjonalne pakiety komputerowe
metody elementdéw skonczonych

Umiejetnos$ci: Student ktory zaliczy przedmiot potrafi zbudowa¢ model struktury metoda elementow
skonczonych

Umiejetno$ci: Student ktory zaliczy przedmiot potrafi zinterpretowa¢ wyniki uzyskane przy zastosowaniu

metody elementow skonczonych

Tre$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
W_1 |Podstawy teoretyczne metody elementow skonczonych
W_2 |Typy elementéw skofczonych
W_3 |Modelowanie geometrii
W_4 |Modelowanie potaczen i warunkow brzegowych
W_5 |Analizy statyczne: przemieszczenia, napr¢zenia
W_6 |Analizy dynamiczne: analiza modalna, odpowiedz czgstotliwo$ciowa, analiza stanéw przejsciowych
W_7 |Analiza p6l sprzg¢zonych: mechano-akustyczna, mechano-elektryczna
W_8 |Przeglad pakietow komputerowych MES
Projekt
Lp. Tematyka zajeé
P 1 Opis zagadnienia wytrzymalosciowego. Interpretacja wynikow
P2 Opis zagadnienia drgan wlasnych. Interpretacja wynikow
P_3 Opis zagadnienia drgan wymuszonych. Interpretacja wynikow
P_4  |Opis zagadnienia mechano-elektrycznego lub mechano-akustycznego. Interpretacja wynikow
Efekty uczenia si¢ |Odniesienie do efektow Cele zaieé Tresci programowe
dla zajeé uczenia si¢ kierunkowych I¢ Prog
W_1,W_2,W_3, W_4, W_5,
EK_1 MT_W09 Cel_1,Cel_2 W 6,W_7,W 8
W_2, W_3,W_4, W_5 W_§6,
EK_2 MT_W09 Cel_1, Cel_2 W_7,W 8
MT_UPO06, MT_UPO09, P_1,P_2,P_3,P_4,W_2,
EK.3 MT_W09 Cel 1, Cel 2 W._3, W 4, W 5 W 6 W 7, W 8
EK 4 MT_UPO06, MT_UPO09, cel 1 P_1,P_2,P_3,P_4,W_2,
- MT_W09 - W_3,W_4,W5W6W7 W38
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
kolokwium
projekt
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
kolokwium projekt
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Komputerowe opracowanie wynikéw badan*
Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studidow / semestr

Il rok / V semestr
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Cele zajeé

Cel_1 Posiada umiejetnos¢ definiowania zasad wlasciwego pobierania proby oraz identyfikuje parametry
statystyczne opisujgce dane liczbowe

Cel_2 Potrafi poprawnie przeprowadzi¢ dyskusje bledu pomiaru oraz wiasciwie stosuje zasady ustalania proby
reprezentatywnej

Cel_3 Identyfikuje podstawowe testy statystyczne i dokonuje wlasciwej interpretacji wynikow

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK_1 Wiedza: Zna techniki obliczeniowe i narz¢dzia informatyczne niezb¢dne do analizy wynikow pomiarow, zna
metody oceny niepewno$ci pomiaru

EK_2 Unmiejetnosci: Potrafi postugiwac si¢ wykresami, tablicami i innymi zrodtami informacji technicznej, potrafi
stosowac dostepne programy inzynierskie do analizy danych i pomiarow

EK_3 Unmiejetnosci: Potrafi wyciagna¢ wnioski z rezultatow badan wiasnych i obcych, potrafi zaplanowac
i przeprowadzi¢ eksperyment inzynierski symulacyjny lub rzeczywisty

EK_4 Kompetencje spoteczne: Wspotpracuje w zespole

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W_1 |Problemy i pytania badawcze, formulowanie hipotez badawczych

W_2 |Zmienne i ich pomiar, projektowanie eksperymentow

W_3 |Formatowanie przyktadowych wynikow doswiadczen i pomiarow uzyskanych z roznych programow
pomiarowych na uzytek dalszego matematycznego lub graficznego opracowania

W_4 |Podstawy wnioskowania statystycznego

W_5 |Weryfikacja hipotez statystycznych

W_6 |Komputerowe programy obliczeniowe i statystyczne

Projekt
Lp. Tematyka zajeé
P_1 Wykonanie dwoch projektow ktore powinny zawiera¢ rozwiazanie zadania polegajacego na:

Przeprowadzeniu uzupetiania losowo brakujacych danych poprzez wstawienie: Sredniej ogélne;j,
wyniku interpolacji $redniej i mediany n-sgsiednich punktéw, warto$ciami przewidywanymi na

podstawie trendu liniowego. W projektach nalezy omowié¢ btedy pomiarowe oraz sposob ich eliminacji.

Nalezy wykonaé prezentacje danych liczbowych

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia . . -

. . N Cele zajeé Tresci programowe
zajec sie kierunkowych
EK_1 MT_UP02, MT_UP05, MT_W12 |Cel_1 P_1,W_1
EK_2 MT_UP02, MT_UP05, MT_W12 |Cel_1, Cel_3 P_1,W_2,W_3
EK_3 MT_UP02, MT_UP05, MT_W12 |Cel_1, Cel_2,Cel_3 |P_1,W_4, W 5 W_6
EK_4 MT_UP02, MT_UP05, MT_W12 |Cel_1, Cel_3 P_1

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium projekt

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
kolokwium projekt

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajec Eksploatacja urzadzen elektroenergetycznych*

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr

IV rok / VII semestr

Cele zajeé
Zdobycie wiedzy na temat budowy i eksploatacji urzadzen, instalacji i sieci elektroenergetycznych oraz

Cel 1

przepisow i norm zwiazanych z elektroenergetyka
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Cel 2

Cel 3

Cel 4

Pozyskanie umiej¢tnosci opracowania projektu instalacji elektrycznej w réznych warunkach
srodowiskowych z zachowaniem przepiséw i norm dotyczacych wykonywania instalacji elektrycznych.
Poznanie metod wykorzystania miernikéw, do pomiaréw parametréw instalacji elektrycznej, oraz sposobu
sporzadzania protokotu z pomiardw parametrow instalacji.

Nabycie umiejetnosci zwigzanych z przestrzeganiem przepisoOw bhp przy instalacjach elektrycznych, oraz z
przeprowadzaniem akcji ratowniczej i postepowaniu powypadkowym.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

Ek1

Ek2

Wiedza: Ma podstawows i szczegdtowa wiedze z zakresu budowy i eksploatacji urzadzen, instalacji i sieci
elektroenergetycznych, oraz przepisoOw i norm zwiazanych z elektroenergetyka.

Umiejetnosci: Posiada umiejgtnoséci opracowywania projektow instalacji elektrycznej w roznych warunkach
srodowiskowych. Postuguje si¢ miernikami oraz zna przepisy BHP obowiazujace przy eksploatacji sieci
energetycznych.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Klasyfikacja, ogélne zasady budowy i warunki pracy urzadzen elektroenergetycznych. Eksploatacja
urzadzen i instalacji elektroenergetycznych. Urzadzenia stosowane w sieciach energetycznych.

W2 Elektroenergetyczne linie napowietrzne, kablowe, urzadzenia o§wietleniowe. Dobor i instalacja
przewodow elektrycznych. Instalacje odgromnikowe.

W3 Czynniki wplywajace na stopien porazenia pradem elektrycznym, charakterystyka srodkow ochrony
p-poz w urzadzeniach elektrycznych

W4 Srodki ochrony p.poz w urzadzeniach do 1kV oraz powyzej 1 kV.

W5 Bezpieczenstwo pracy przy urzadzeniach elektroenergetycznych. Organizacja bezpiecznej pracy

W6 Podziat sprz¢tu ochronnego. Zasady uzytkowania sprzetu ochronnego. Terminy badan okresowych
sprzetu ochronnego.

W7 Udzielanie pomocy przedlekarskiej. Uwolnienie porazonego spod dzialania napigcia. Ocena stanu
porazonego i czynnos$ci zwigzane z udzieleniem pomocy przedlekarskiej przy porazeniach pradem.

W8 Przyczyny powstania pozaro6w w urzadzeniach i instalacjach elektrycznych. Postgpowanie podczas

wystapienia zagrozenia pozarowego. Srodki gasnicze stosowane do gaszenia instalacji elektrycznych.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia

Cele zaje¢é Tresci programowe

zajeé si¢ kierunkowych
Ek1 MT_UBO08, MT_W08 Cel 1, Cel 2 W1, W2, W3, W5, W6, W8
Ek2 MT_UBO08, MT_W08 Cel 3,Cel 4 W1, W2, w4, W5, W6, W7, W8

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Aktywnos¢ na zajeciach Ocena dyskusji ocena kolokwium
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
samoocena

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Informacja naukowo - techniczna*

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr

IV rok / VII semestr

Cele zajeé

Cell Poznanie podstawowych poje¢ z zakresu informacji naukowej i technicznej dla interpretacji zapisow
zwiazanych z mechatronika

Cel 2 Nabycie umiejetnosci interpretacji zapiséw technicznych i technologicznych

Cel 3 Nabycie umiejetnosci doboru potrzebnej literatury z wykorzystaniem elementéw informacji naukowej
i technicznej

Cel 4 Uswiadomienie potrzeby cigglego doksztalcania sie, podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych

i spotecznych
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Efekty uczenia si¢ dla zajec

EK1

EK2

EKS3

EK4

Wiedza: Student definiuje podstawowe pojecia z zakresu informacji naukowej i technicznej oraz
mechatroniki

Umiejetno$ci: Student nabywa umiejetnoéci interpretacji i stosowania podstawowych zapisow technicznych
i technologicznych

Umiejetno$ci: Student nabywa umiej¢tnosci doboru potrzebnej literatury z wykorzystaniem elementow
informacji naukowej i technicznej

Kompetencje spoteczne: Student ma $wiadomo$é potrzeby doksztatcania sie, podnoszenia kompetencji
zawodowych, osobistych i spotecznych w okresie studidw jak i1 pracy zawodowe;j

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé
W1 Terminologia dokumentacji i informacji naukowej
W2 Metody dokumentacji i informacji naukowej
W3 Internet zrodto informacji i wiedzy oraz narzgdzie komunikacji naukowej
W4 Komputerowe bazy danych
W5 Elementy teorii informacji technicznej
W6 Informacja specjalistyczna
W7 Dokumentacja techniczna i technologiczna
W8 Dokumentacja rysunkowa
Efekty uczenia si¢ dla | Odniesienie do efektéw . . -

. s Cele zajeé Tre$ci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
EK1 MT_W16 Cell W1, W2, W5
EK2 MT_UO02 Cel 2 W2, W7, W8
EK3 MT_UO01 Cel 3 W3, W4, W6
EK4 MT_KO01 Cel 4 W3, w4
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca: Referat
Odpowiedz ustna
Obserwacja
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Podstawy biomechaniki*
Kategoria zajec Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiéw / semestr

IV rok / VII semestr

Cele zajeé

Cel_1 Zapoznanie studentéw z modelami mechanicznymi stosowanymi w opisie dynamiki uktadow i narzadow
cztowieka

Cel 2 Zapoznanie studentdow z modelowaniem oddziatywan mechanicznych dziatajagcych na czlowieka
i okre$laniem skutkéw ich dziatan

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK_1 Wiedza: Student zna metody modelowania poszczeg6lnych uktadéw narzadoéw cztowieka z punktu widzenia
mechaniki

EK_2 Wiedza: Student ktory zaliczy przedmiot wymienia przestanki teoretyczne oceny wptywu wibracji i hatasu
na organizm cztowieka

EK_3 Umiejetnosci: Student ktory zaliczy przedmiot potrafi okresli¢ dopuszczalny czas ekspozycji na drgania dla
cztowieka

EK_4 Unmiejetnosci: Student ktory zaliczy przedmiot potrafi okreslic dopuszczalny czas ekspozycji na hatas dla

cztowieka
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Tres$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
W_1 |Elementy anatomii cztowieka. Mechanika ruchu czlowieka
W_2 |Wilasno$ci mechaniczne uktadu kostno-stawowego. Analiza ruchomosci wybranych stawow. Elementy
tribologii stawow
W_3 |Analiza zachowania rownowagi przez cztowieka. Stabilogramy
W_4 |Stabilizatory zewng¢trzne kosci dtugich (metoda Ilizarowa)
W _5 | Analiza napr¢zen wewnetrznych w wybranych kosciach
W _6 |Modelowanie przeptywu krwi w uktadzie krwiono$nym
W_7 |Modele dynamiczne cztowieka. Oddzialywanie drgan na organizm cztowieka. Normy
W_8 |Podstawy fizjologiczne styszenia. Infradzwigki i ultradzwigki. Hatas i jego wptyw na czlowieka.

Normy

Efekty uczenia | Odniesienie do efektow uczenia si¢

si¢ dla zaje¢ kierunkowych Cele zajeé Tresci programowe
W_1,W_2, W_3, W_4,

EK_1 MT_UP09, MT_WO02, MT_WO09 Cel_1 W5 W6 W 7.W8

EK_2 MT_W02, MT_W11 Cel_1 W_7,W_8

EK_3 MT_UP08, MT_UP09, MT_WO02, MT_W11 |Cel_1,Cel 2 |W_ 7

EK 4 MT_UP08, MT_W02, MT_W09, MT_W11 |Cel_1,Cel 2 |W_8

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
kolokwium

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Teoria i technika eksperymentu*

Kategoria zajec Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

IV rok / VII semestr

Cele zajeé

C1

C2

C3

Zapoznanie studentéw z metodami planowania i realizowania badan eksperymentalnych oraz problemami
doboru odpowiedniego modelu matematycznego.

Pokazanie czym jest teoria eksperymentu, poznanie teorii eksperymentu i probleméw zwigzanych
z planowaniem i realizacja do$wiadczen oraz z analiza pomiardéw.

Zaprezentowanie metod doswiadczalnych i metod analizy wynikow pomiaréw oraz zasad formutowania
wnioskdw na podstawie wynikow badan.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK2

EKS3

Wiedza: Definiuje metody obliczeniowe i narz¢dzia informatyczne niezbgdne do analizy wynikdéw pomiardw
oraz metody oceny niepewnosci pomiaru.

Umiejetnosci: Potrafi przeprowadzi¢ eksperyment pozwalajacy na ocene prawidtowos$ci dziatania badanego
uktadu/procesu i wycigga¢ odpowiednie wnioski.

Kompetencje spoteczne: Zna rol¢ inzyniera i posiada kompetencje do dzielenie si¢ z innymi swoimi
wiadomosciami i umiejg¢tnosciami.

Tresci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
W1 Pojecie i rola teorii eksperymentu.
W2 Charakterystyka obiektu badan.
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W3 Cel badan do§wiadczalnych.

W4 Metoda badan i realizacja pomiarow.

W5 Analiza wynikdw pomiarow.

W6 Formulowanie wnioskow.

Efekty uczenia si¢ dla | Odniesienie do efektow . . -
L. L. Cele zajeé Tre$ci programowe

zajec uczenia si¢ kierunkowych

EK1 MT_W12, MT_W15 C1,C2 W1, W2

EK2 MT_UPO7, MT_UP10 C2,C3 W3, W4

EKS3 MT_UPO5 C1,C2,C3 W1, W2, W3, W4, W5, W6
Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Zaliczenie pisemne- kolokwium.
Aktywnos¢ na zajeciach.

Obserwacja.

Ocena aktywnoSci studenta bez wykladowcy:
Projekt zespolowy.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Inteligentne systemy sterowania*

Kategoria zajec Zajecia podstawowe i kierunkowe

Rok studiow / semestr IV rok / VII semesitr

Cele zajeé

Cel1 Nabycie wiedzy z zakresu funkcjonowania elementow inteligentnych systemow sterowania

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student definiuje i objasnia dziatanie uktadoéw inteligentnych systemow sterowania.

EK2  Wiedza: Student dobiera elementy wchodzace w sktad struktury inteligentnego systemu sterowania.
Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Rodzaje standardowych systemow sterowania ich struktura i zasilanie, zaleznie od systemow
sieciowych.
W2 Podstawowe cechy inteligentnych systemow sterowania.
W3 Rodzaje i budowa modutéw inteligentnych systemow sterowania
W4 Zasady programowania inteligentnych systemow sterowania
W5 Metody sterowania obiektami przy pomocy inteligentnych systemow.
Efekty uczenia si¢ dla |Odniesienie do efektéw uczenia L, .
., . Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK1 MT_UB10, MT_WO07 Cell W1, W2, W3
EK2 MT_UB10, MT_WO07 Cell W5, W3, W4

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
Zaliczenie pisemne




Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Bezpieczenstwo IT w systemach mechatronicznych*

Kategoria zaj¢c Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

IV rok / VII semestr

Cele
1.

5.

zajec

Przedmiot stuzy do poznania podstaw bezpieczenstwa technologii informatycznych (IT) w systemach
mechatronicznych.

Zapoznanie si¢ ze standardami i zakonczonymi projektami w zakresie bezpieczenstwa IT w systemach
mechatronicznych.

Zapoznanie studentow z aspektami bezpieczenstwa wewnetrznej sieci systemu mechatronicznego, komponentow
sieci poktadowej i interakcji wielu komponentoéw w obrebie sieci tego systemu.

Przekazanie studentom wiedzy w zakresie infrastruktury i kryptograficznych mechanizmow bezpieczenstwa dla
systemu komunikacji Car2X, oraz oceny kryptograficznych metod ochrony IT w systemach mechatronicznych.
Nabycie wiedzy o ustugach bezpieczenstwa i wbudowanym systemie kryptograficznym w systemach
mechatronicznych.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK2

EKS3

EK4

EKS

EK6

EK7

EKS8

Wiedza: Ma elementarng wiedz¢ w zakresie architektury systemow i sieci informatycznych oraz systemow
operacyjnych opartych na standardach i zakonczonych projektach (SeVeCom, Preciosa, EVITA), niezbedna
do instalacji, obstugi i utrzymania narzedzi informatycznych stuzacych do symulacji i projektowania uktadow,
systemoOw i urzadzen mechatronicznych z uwzglgdnieniem bezpieczenstwa stosowanych w nich IT.

Wiedza: Posiada ogdlng wiedze w zakresie bezpieczenstwa wewnetrznej sieci systemu mechatronicznego,
komponentow sieci poktadowe;j i interakcji wielu komponentow w obrebie sieci tego systemu.

Wiedza: Ma elementarng wiedz¢ dotyczaca infrastruktury i kryptograficznych mechanizméw bezpieczenstwa
dla systemu komunikacji Car2X.

Wiedza: Posiada podstawowa wiedz¢ o ustugach bezpieczenstwa i wbudowanym systemie kryptograficznym
w systemach mechatronicznych.

Umiejetnosci: Potrafi postuzy¢ si¢ dobranymi z norm mechanizmami zabezpieczajacymi do ochrony
komunikacji w systemach mechatronicznych.

Umiejetnosci: wbudowanego systemu kryptograficznego, mozliwo$é ich zastosowania dla systemu
mechatronicznego.

Kompetencje spoteczne: Ma $wiadomos$¢ dotyczaca swojej roli wyksztalconego inzyniera mechatronika w
lokalnym spoteczenstwie, w szczegdlnosci dotyczaca propagacji nowoczesnych rozwigzan bezpieczenstwa IT
w systemach mechatronicznych, ich wptywu na zaufanie mieszkancoéw regionu do nowoczesnych systemow
informatycznych wraz z polepszeniem jakosci zycia.

Kompetencje spoteczne: Potrafi sformutowac i przekaza¢ w sposdb zrozumiaty dla przecigtnego obywatela
nowe wyzwania dla przemystu mechatronicznego: elektroniczne bezpieczenstwo IT.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajecé

1 Wprowadzenie i rozwoj historyczny bezpieczenstwa IT w systemach mechatronicznych.
Elektroniczne bezpieczenstwo i ochrona - nowe wyzwania dla przemystu mechatronicznego.

2 Bezpieczenstwo wewnegtrznej sieci systemu mechatronicznego: magistrala CAN, wyzwania i
zagrozenia dla bezpieczenstwa CAN, odstepstwa od norm. 2

3 Bezpieczenstwo komponentéw wewngtrznej sieci systemu mechatronicznego:: metodologia atakow,
lokalne testowanie, testy drogowe. Interakcje wielu komponentdéw wewngtrznej sieci systemu
mechatronicznego:: ataki kompleksowe, niwelowanie wewngtrznych sieci CAN, wykrywanie versus
zapobieganie atakom oraz bezpieczenstwo.

4 Infrastruktura systemu komunikacyjnego Car2X: sie¢ komunikacyjna, protokot komunikacyjny,

aplikacje, podstawowe typy komunikatow. Ushugi i mozliwe mechanizmy bezpieczenstwa: ustugi
bezpieczenstwa, metody z kluczem publicznym, metody symetryczne, metody hybrydowe,
wymagania eksploatacyjne (wydajnosciowe), wymagania prywatnosci. Kryptograficzne mechanizmy i
opcje implementacyjne standardu IEEE 1609.2: opis komponentow kryptograficznych, uzasadnienie
racjonalne, zwyczajna implementacja oprogramowania na procesorze samochodowym, karty
inteligentne, programowalne uktady logiczne FPGA (Field Programmable Gate Array) i elektroniczne
uktady scalone ASIC (Application-Specific Integrated Circuit).
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Whbudowany system kryptograficzny w systemie mechatronicznym: mechanizmy bezpieczenstwa, IT
bezpieczenstwo i kryptografia, integracja funkcji kryptograficznych algorytméw symetrycznych i z
kluczem publicznym z aplikacjami systemu mechatronicznego, bezpieczna implementacja a atak
bocznym kanatem SCA (Side Channel Attack), wydajna implementacja, rozwigzania Eurobits
(European Competence Center for IT Security) w dziedzinie IT bezpieczenstwa systemow
mechatronicznych.

Rozwigzania bezpieczenstwa IT w zakonczonych projektach europejskich SeVeCom i Preciosa:
ochrona zewnetrznej komunikacji samochodowej, ochrong prywatnosci w komunikacji
samochodowe;j.

Aplikacje E-bezpieczenstwa chronione pojazd przed wiamaniem EVITA: wewngtrzne bezpieczenstwo
poktadowe, bezpieczna komunikacja zewngtrzna pojazdu.

Efekty uczenia si¢ dla | Odniesienie do efektow . . -
. . s .. Cele zajeé Tresci programowe

zajec uczenia si¢ kierunkowych

EK1 MT_WQ05 2. 6,7

EK2 MT_KO07 3. 2,3

EKS3 MT_KO07 4. 4

EK4 MT_KO07 5. 4,5

EKS MT_KO07, MT_WO05 2. 4,6,7

EK6 MT_KO07, MT_WQ05 5. 5

EK7 MT_KO07 1. 1

EK8 MT_KO07 1. 1

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Odpowiedz ustna

Aktywnos¢ na zajeciach Referat

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Referat

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK

Kierunek studiéw: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zaje¢ Micro and Nano Technologies in Mechatronic Systems*

Kategoria zajec Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiow / semestr

IV rok / VII semestr

Cele zajeé

Cl  Getacquinted with base of knowledge in the field of micro and nanotechnologies applied in mechatronic

C2 Identification of analogies between micro and nanotechnologies in technique and the Nature - base of the bionic

C3  Getacquinted with principles of bionic designing of elements, structures and systems with assumed mechanical
properties

C4  To create abilities of technological processes designing for manufacturing mechatronic details and structures

C5  To create abilities of cooperation when working in teams

C6  To get acquinted with principles of  technological processes designing in cases when manufacturing
mechatronic details and structures

C7  To create students abilities that for efficient solving technical tasks it is necessary to learn during all life

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1
EK2

EKS3
EK4

EK5
EK6
EK7

Wiedza: Student knows the base of the most important micro and nanotechnologies applied in mechatronic
Wiedza: Student knows basic principles of the bionic occurring in the Nature and in technique (especially in
mechatronic)

Umiejetnosci: Student knows how to design biological inspired element or technology (micro, nano)
Umiejetnosci: Students knows how to design technological proces when manufacturing mechanical detail or
structure

Kompetencje spoteczne: Student has abilities of work and solve problems in team

Wiedza: Student has knowledge in the field of clasicall design mechatronic details and structures
Kompetencje spoteczne: Student understand that in order to solve rationally technical problems he should learn
all his life
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Tres$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Characteristic and directions of micro and nanotechnologies applied in mechatronic development

W2 The basic micro and nano manufacturing technologiests applied in mechatronics : cutting, grinding,
electrodischarge, electrochemical, laser and hybrid removal processes, forming, welding and additive
manufacturing processes.

W3 Biological inspirations in the field of materials development, design light and with high strenght and
stiffness details and structures (also the details of MEMS)

w4 Design biologically inspired ; surfaces, shapes and structures (also MEMS),

W5 Design the technological processes of details manufacturing with special shapes and surface layer
properties

Efekty uczenia si¢ dla | Odniesienie do efektow . -

. c e Cele zajeé TreSci programowe

zajeé uczenia si¢ kierunkowych

EK1 MT_UO07, MT_WO07 C1,C2,C3 W1, W2, W4, W5

EK2 MT_UO07, MT_W07 C1,C3,C6 W1, W2, W3, W4, W5

EK3 MT_UO07, MT_WO07 C1,C3,C4,C5,C6,C7  |W1, W2, W3, W4, W5

EK4 MT_UO07, MT_W07 C3,C4,C6 W3, W4, W5

EK5 MT_UOO07, MT_WO07 C5, C7 W3, W4, W5

EKG6 MT_UOO07, MT_WO07 C6, C1, C2 W4, W5, W3

EK7 MT_UOO07, MT_WO07 C5, C7 W3, W4, W5

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Activity during lectures

Colloquium

Student presentation during lecture

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Colloquium, Referat prepared without lecturer

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK

Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Basic heat transfer*

Kategoria zajec Zajecia podstawowe 1 kierunkowe

Rok studiéw / semestr

IV rok / VII semestr

Cele zajeé

C1 Poznanie teoretycznych podstaw przekazywania energii cieplnej

C2 Nabycie umiejgtnosci obliczeniowej z zakresu przekazywania energii cieplnej
Efekty uczenia si¢ dla zajeé

U1 Umiejetnosci: Potrafi obliczy¢ inzynierskie zagadnienia przekazywania ciepta
W1 Wiedza: Znajomo$¢ procesow i sposobow przekazywania ciepla

Tre$ci programowe

Wyklad

Lp.

Tematyka zajeé

Wyk1

Conduction - Fourier equation, 1D cases, material properties calculation methods.

Wyk?2

Convection - natural and forced, dimensionless numbers, different cases of convection - calculation
methods.

Wyk3

Radiation - basic theory and calculation expamples
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Efekty uczenia si¢ dla | Odniesienie do efektow s . _

. [ Cele zajeé Tre$ci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
Ul MT_UO07 C1,C2 Wyk1, Wyk2, Wyk3
w1 MT_W02 C1,C2 Wyk1, Wyk2, Wyk3

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca Ocena aktywno$ci na zajeciach
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: Ocena sprawdzianu pisemnego

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Teoria ruchu pojazdow

Kategoria zajg¢ Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdow samochodowych

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr

Cele zajeé

Cel_1 Zapoznanie z podstawowymi zagadnieniami w zakresie konstrukcji uktadéw napgdowych i jezdnych
zapewniajacych prawidlowg trakcje

Cel_2 Zdobycie wiedzy teoretycznej z zakresu mechaniki, kinematyki i dynamiki (podtuznej i poprzecznej)
poruszania si¢ pojazdu z uwzglednieniem wszystkich oporéw dziatajacych na ten pojazd

Cel_3 Nabycie umiejetnosci wyznaczania parametrow uktadu napgdowego pojazdu z uwzglednieniem przetozen w
skrzyni przektadniowe;j

Cel_4 Nabycie umiejetnosci w analizie, projektowaniu i doborze uktadow hamulcowych

Cel_5 Okreslanie parametréw i cech konstrukcyjnych dla wybranych elementéw uktadu jezdnego

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK 1 Wiedza: Definiuje podstawowe pojecia z zakresu konstrukcji uktadéw napedowych i jezdnych
zapewniajacych prawidlowa trakcje

EK 2 Wiedza: Posiada wiedze¢ z zakresu mechaniki, kinematyki i dynamiki (podtuznej i poprzecznej) poruszania
si¢ pojazdu z uwzglgdnieniem wszystkich oporéw dziatajacych na ten pojazd

EK_3 Umiejetnosci: Wyznacza parametry uktadu napedowego pojazdu z uwzglednieniem przetozen w skrzyni
przektadniowej

EK 4 Umiejetnosci: Stosuje nabyta wiedz¢ i umiejetno$ci do analizy, projektowania i doboru ukladow
hamulcowych

EK 5 Umiegjetnosci: Okresla parametry i cechy konstrukcyjne dla wybranych elementow uktadu jezdnego

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W_1 |Wprowadzenie do teorii ruchu pojazdéw. Podstawowe pojecia z zakresu wlasnosci trakcyjnych
pojazdéw samochodowych

W_2 |Opory ruchu pojazdu: drogowe, zwiazane z konstrukcja pojazdu oraz opory bezwtadnosci. Reakcje i
sity styczne miedzy kotem ogumionym a jezdnig. Czas i droga rozpedzania pojazdu. Bilansowe
réwnanie sit

W_3 |Mechanika i kinematyka pojazdu w ruchu prosto- i krzywoliniowym: stateczno$¢, zwrotnos¢ i
kierowalno$¢ pojazdu. Pojazd nad i podsterowny, warunek rownowagi poprzecznej. Obcigzenia
dynamiczne i drgania w pojazdach samochodowych

W_4  |Uklad napedowy: straty i sprawno$¢ przeniesienia napgdu. Dobor przetozen w skrzyni przektadniowej
(pojedynczy i podwojny postep geometryczny). Rozpigtos¢ i stopniowanie przetozen, biegi graniczne.

W_5 |Dobor hamulcéw do pojazdu w pasmie projektowania ECE. Obciazenia dziatajace na samochod
podczas hamowania, wspdtczynnik przyczepnosci kot ogumionych do nawierzchni. Op6znienie
pojazdu i droga hamowania

Cwiczenia
Lp. Tematyka zajeé
C_1 |Wyznaczanie podstawowych wlasnosci trakcyjnych na podstawie charakterystyk silnikowych. Dobor

silnika spalinowego do wybranego typu pojazdu
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C.2

Obliczanie reakcji i momentéw dzialajacych na pojazd w spoczynku oraz podczas ruchu z
uwzglednieniem nachylenia wzniesienia

C_3 |Obliczenia dotyczace skrzyni przektadniowej w zalezno$ci od wybranej jednostki napedowej. Dobor
przelozenia na pierwszym i ostatnim biegu, stopniowanie przelozen. Obliczenia wytrzymatosciowe
watkow w skrzyni biegdw wraz z doborem ich $rednic

C 4  |Model matematyczny jednomasowy pojazdu z uwzglednianiem bezwtadno$ci. Okreslenie nad- i
podsterownosci pojazdu

C_5 |Okreslenie rozdziatu si | hamowania (wspotczynnik wykorzystania si 1 hamowania). Wyznaczanie

drogi hamowania pojazdu

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia s . -
g I, Cele zajeé Tresci programowe
zajeé sie kierunkowych
EK 1 MT_W09, MT_W11 Cel_1,Cel_2 W_ 1, W2 W3 W4W5
EK 2 MT_W09, MT_W11 Cel_1,Cel_2 W_1,W 2, W 3,W4W5
EK 3 MT_UB02, MT_UBO04 Cel_3 €3,C4 W_1,W_2, W3,
- - - - W_4, W 5

MT_UB02, MT_UBO04, 1, C 5 W_1,W_2,W_3
EK 4 MT_UPO09, Cel_4 W_4,W_5

MT_WO09

C1,C2CA4 W 1,W_2,

EK 5 MT_UP09, MT_W11 Cel 5 W 3, W 4, W 5
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
kolokwium projekt
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
kolokwium projekt
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Technika cieplna
Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdéw samochodowych

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr

Cele zajeé

Cl Zdobycie umiejetnosci rozwigzywania probleméw inzynierskich w zakresie termodynamiki klasycznej,
wymiany ciepta i spalania.

C2 Zdobycie umiejetnosci pomiarowych z zakresu pomiaré6w procesow cieplnych i wzorcowania podstawowych
przyrzadow pomiarowych paramatrow termodynamicznych.

C3 Zdobycie wiedzy inzynierskiej z zakresu maszyn i urzgdzen cieplnych, wymiany ciepta i spalania.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

Ek1l Wiedza: Formutuje modele matematyczne substancji a w szczegdlno$ci gazu i pary i ich opis matematyczny.

Ek2 Wiedza: Formutuje modele matematyczne procesow termodynamicznych w tym przemian substancji na
poziomie inzynierskim.

Ul Umiejgtnoscei: Oblicza stan termodynamiczny substancji i uktadu na podstawie znajomosci jego parametrow.

U2 Umiegjetnosci: Rozwigzuje obliczeniowo problemy inzynierskie z zakresu termodynamiki, wymiany ciepta
i spalania.

U3 Wiedza: Dokonuje pomiaru inzynierskiego stanu termodynamicznego lub przeprowadza wzorcowanie przyrzadu
pomiarowego.

KS1 Kompetencje spoteczne: Wspotpracuje w grupie dokonujac pomiarow.

Tresci programowe

Wyklad

Lp.

Tematyka zajeé

W1

Pojecia podstawowe: Uktad termodynamiczny, parametry i funkcje stanu uktadu. Réwnanie stanu.
Zerowa, pierwsza i druga zasada Termodynamiki. Praca i ciepto przemiany. Rownania kaloryczne.
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W2

Charakterystyczne przemiany gazu doskonalego i p6t doskonalego. Roztwory gazu doskonalego, Prawa
Daltona i Amagata.

W3 Obiegi termodynamiczne. Przemiana ciepla w prace. Obiegi charakterystyczne Otto, Diesla, Lindegoi
Clausiusa Rankine. Pojecie gazu rzeczywistego, rOwnanie van der Waalsa.

w4 Przemiany fazowe, zmiana stanu skupienia, wykresy charakterystyczne, parametry i funkcje stanu w
zakresie par. Obiegi parowe. Wykresy p-t, p-v, t-s, i s dla H20.

W5 Gaz wilgotny i jego przemiany. Parametry i funkcje stanu gazu wilgotnego. Przemiany w zakresie
powietrza wilgotnego i wykres Molliera.

W6 Podstawy paliw i spalania. Rodzaje paliw, sktad i ich opis symboliczny i matematyczny. Obliczanie
sktadu spalin i wspolczynnika lambda.

W7 Elementy wymiany ciepta: podstawowe sposoby przekazywania ciepta. Przewodzenie konwekcja i
promieniowanie. Przenikanie przez przegrode plaska i cylindryczng. Podstawowe roéwnania wymiany
ciepta.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Obliczanie parametrow termodynamicznych. Rownanie gazu doskonatego.

C2 Obliczanie pracy i ciepla przemiany termodynamiczne;.

C3 Obliczenie funkcji stanu, bilans energii uktadu termodynamicznego.

C4 Przemiany gazu doskonatego i ich bilansowanie. Obiegi termodynamiczne-obliczanie.

C5 Przemiany charakterystyczne praz bilans energii dla pary wodnej nasyconej i przegrzanej.

C6 Postugiwanie si¢ wykresem i-S. Parametry gazu wilgotnego. Wykres i-X oraz wybrane przemiany
powietrza wilgotnego.

Cc7 Obliczenia prostych przypadkow przenikania ciepta przez przegrode

C8 Obliczenia prostych przyktadow z zakresu spalania

Laboratorium
Lp. Tematyka zajeé

L1 Zajecia wprowadzajace. Budowa kalibrator6w ci$nienia i temperatury— metodyka badan.

L2 Pomiar i wzorcowanie przyrzadow do pomiaru temperatury i ci$nienia

L3 Wyznaczanie podstawowych parametrow spalania na przyktadzie spalania oleju opatowego w kotle,
pomiar sktadu spalin. Wyznaczanie wspotczynnika lambda.

L4 Badanie ogniwa wodorowego typu PEM.

L5 Wyznaczanie charakterystyk pradowo - napieciowych modutu ogniw fotowoltaicznych i sprawnosci

konwersji energii padajacego promieniowania.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia g -
. . Cele zajec Tresci programowe

zajec sie kierunkowych

W1, W2, W3, W4, W5,
Ek1 MT_WO02, MT_W09, MT_W10 |C3 W6,

W7
Ek2 MT_W02, MT_W09, MT_W10 |C3 W2, W3, W4, W5, W6,

W7

C1,C3,C4,C5, L1, L2,
Ul MT_UP02, MT_UP09 C1,C3 L4,

L5

C2, C3, C4, C5, Cb, C7,
u2 MT_UP02, MT_UPQ09 C1,C2 C8,

L3, L4, L5
U3 MT_UP02, MT_UP09 C1 C4, C5,C6, C7, C8, L3, LS
KS1 MT_UP11 C2 L1, L2, L3, L4, L5

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

srednia wazona z zaliczen: 0.4*ocena z ¢wiczen+0.3*ocena z laboratorium+0.3*ocena z egzaminu teoretycznego
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: kolokwium pisemne, egzamin, sprawozdanie z laboratorium
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé

Elektrotechnika i elektronika samochodowa

Kategoria zajec

Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdow samochodowych

Rok studiow / semestr

Il rok / 111 semestr

Cele zajeé
Poznanie budowy i zasady dziatania urzadzen i uktadéw elektrycznych i elektronicznych w wyposazeniu

Cell

samochodow.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student przedstawia, analizuje i interpretuje dzialanie podzespotéw i urzadzen elektrycznych i
elektronicznych samochodu.

EK2  Wiedza: Student analizuje dziatanie i wspolprace poszczegdlnych urzadzen elektrycznych samochodu.

EK3  Umiejetnosci: Student bada elementy instalacji elektrycznej samochodu.

Tre$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
W1 Wyposazenie elektryczne pojazdu samochodowego: akumulator, pradnica, altenator.
W2 Regulator napigcia alternatora. Rozrusznik. Uktad zaptonowy.
W3 Oswietlenie samochodu, urzadzenia pomocnicze i sygnalizacyjne.
W4 Wyposazenie elektroniczne samochodu, transmisja danych.
W5 Czujniki indukcyjne, hallotronowe, potencjometryczne, termistorowe, nat¢zenia masowego
przeptywu, elektrolityczno-rezystancyjne.
W6 Uktady regulacji i sterowania dynamiki jazdy, ABS, ASR.
W7 Uklady bezpieczenstwa, poduszki gazowe, pirotechniczne napinacze pasow.
W8 Sterowanie ogrzewaniem i klimatyzacja.
W9 Uktady sterowania i wyposazenia dodatkowego.
W10 |Urzadzenia sterujace z samodiagnozowaniem, adaptacyjne uktady regulacji.
W11 |Zabezpieczenia przed kradzieza, immobilizery, alarmy.
Laboratorium
Lp. Tematyka zajeé
L1 Badanie altenatora.
L2 Badanie akumulatora.
L3 Badanie rozrusznika.
L4 Badanie czujnikéw temperatury.
L5 Badanie instalacji oswietleniowej samochodu.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow - -
- s . Cele zajeé Tresci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
MT_UBO06, MT_UBO7, W1, W2, W3, W4, W5,
EK1 MT_UPO04, Cell W6,
MT_UP10, MT_W13 W7, W8, W9, W10, Wil
MT_UBO06, MT_UBO7, W1, W2, W3, W4, W5,
EK2 MT_UPO04, Cell W6,
MT_UP10, MT_W13 W7, W8, W9, W10, W11l
MT_UBO7, MT_UPO04,
EK3 MT_UPO5, Cell L1, L2, L3, L4, L5
MT_UP10, MT_WO08

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca: Aktywnos¢ na zajeciach kolokwium

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: Przygotowanie referatu
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Budowa pojazdéw samochodowych

Kategoria zaj¢c Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdow samochodowych

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr

Cele
C1

C2

C3

C4

zajeé

Poznanie zasady dziatania oraz zasad parametryzacji i etapéw obliczen projektowych uktadow stosowanych
w pojazdach.

Nabycie umiejetnosci identyfikacji, analizy i uszeregowania elementow uktadéw mechatronicznych w aspekcie
poprawy i optymalizacji dziatania systemu technicznego.

Nabycie umiej¢tnosci wnioskowania z wykonanych obliczen uktadéw pojazdu wraz z odniesieniami do danych
liiteraturowych.

Planowanie eksperymentu symulacyjnego dla potrzeb testow uktadu mechatronicznego pojazdu

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK2

EK3

EK4

Wiedza: Student rozroznia i objasnia zasady dziatania oraz zasady parametryzacji i etapéw obliczen
projektowych uktadéw stosowanych w pojazdach.
Umiejetnosci:  Student identyfikuje oraz wykonuje analiz¢ i1 uszeregowanie -elementéw ukladow
mechatronicznych w aspekcie poprawy i1 optymalizacji dziatania systemu technicznego.
Umiejetnosci: Student przeprowadza wnioskowanie z rezultatow wiasnych obliczen oraz dokonuje
poréwnan z danymi literaturowymi.
Umiejetnosci: Student planuje i przeprowadza eksperyment symulacyjny dla potrzeb testowania uktadu
mechatronicznego pojazdu

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Cechy konstrukcyjne pojazdu samochodowego. Uktady napedowe samochodéw, schematy, sprawnosé
przeniesienia napedu.

W2 Podzespoty funkcjonalne samochodu, zasady konfiguracji i sterowania mechatronicznego

W3 Budowa sprzegiet ciernych jedno- i wielotarczowych, obliczenia, charakterystyka czasowa wlaczania
sprzegla.

W4 Budowa i obliczenia sprzegta hydrokinetycznego.

W5 Budowa skrzyn przektadniowych, dobdr i zasada stopniowania przelozen, budowa i obliczenia
synchronizatora.

W6 Przektadnie glowne mostu napedowego, rodzaje zazgbien przektadni walcowych, stozkowych i
hipoidalnych, przeguby homokinetyczne.

W7 Budowa i cechy kinematyczne mechanizméw réznicowych klasycznych orz o zwigkszonym tarciu,
mechanizmy migdzymostowe.

W8 Budowa i analiza mechanizméw zawieszenia pojazdow, podziat i obliczenia elementéw sprezystych i
thumiacych.

W9 Budowa 1 analiza kinematyczna mechanizméw kierowniczych pojazdow, rodzaje przektadni
kierowniczych.i zasad mechatronicznego sterowania.

W10 |Budowa i kinematyka uktadu gasienicowego pojazdu, analiza kinematyczna mechanizmow skretu.

W11 |Budowa i rodzaje uktadéw hamulcowych pojazdu oraz zasad mechatronicznego sterowania.

W12 |Budowa nadwozi pojazdu samochodowego, wyznaczanie sztywnosci skretnej nadwozia, nadwozia
wielobrytowe.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Obliczenia sprzegta jednotarczowego z thumikiem drgan skretnych samochodu dostawcezego

Cc2 Wyznaczenie rozpigtosci i liczby przetozen skrzynki przektadniowej dla zadanych parametrow silnika i
warunkow trakcyjnych samochodu

C3 Obliczenia potosi napgdowych samochodu dla klasycznych przypadkéw trakcyjnych.
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Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia s . _
. . I, Cele zajeé TreSci programowe

zajec sie kierunkowych
W1, W2, W3, W4, W5,
W6,

EK1 MT_W13 ¢l W7, W8, W9, W10, W11,
W12
W3, W4, W5, W6, W7,

EK2 MT_UPO5 C2 WS,
W9, W10, W11, W12, C3

EK3 MT_UBO02 C3 C1,C2,C3

EK4 MT_UBO02 C4 C1,C2,C3

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca:

kolokwium

Odpowiedz ustna

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:

Analiza wspotczesnych rozwigzan konstrukeyjnych pojazdoéw

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK

Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Budowa i uklady zasilania silnikow spalinowych

Kategoria zajeé Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdéw samochodowych

Rok studiow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé

Cl1

C2

C3

c4

C5

Zapoznanie si¢ z podstawowymi zagadnieniami z zakresu budowy i dzialania silnika spalinowego oraz
konstrukcji uktadéw zasilania. Podstawowe charakterystyki silnikowe.

Posiadanie wiedzy z zakresu obiegéw termodynamicznych oraz podstawowych wskaznikéw pracy silnika
spalinowego.

Zapoznanie si¢ z budowg i funkcjonowaniem mechatronicznych uktadéw zasilania stosowanych w silnikach
0 zaplonie iskrowym (ZI) oraz o zaptonie samoczynnym (ZS).

Nabycie umiejetnosci obliczania i wyznaczania parametrow pracy silnika w zaleznos$ci od sposobu zaptonu
i zastosowanego mechatronicznego uktadu zasilania.

Nabycie umiejetnosci w zakresie optymalizacji procesu wtrysku i spalania dla wybranego mechatronicznego
uktadu zasilania.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK2

EKS3

EK4

EK5

Wiedza: Definiuje podstawowe pojecia z zakresu budowy i dziatania silnika spalinowego oraz konstrukcji
uktadow zasilania. Zna podstawowe charakterystyki silnikowe.

Umiejetnosci: Umiejetnie wykorzystuje wiedze z zakresu obiegdw termodynamicznych oraz podstawowych
wskaznikow pracy silnika spalinowego.

Umiejetnosci: Wykorzystuje wiedze z zakresu budowy i funkcjonowania mechatronicznych uktadow zasilania
stosowanych w silnikach o zaplonie iskrowym (ZI) oraz o zaptonie samoczynnym (ZS) do prawidlowej oceny
pracy uktadu.

Umiejetnosci: Prawidlowo oblicza i wyznacza parametry pracy silnika w zaleznosci od sposobu zaptonu
i zastosowanego mechatronicznego uktadu zasilania.

Umiejetnosci: Posiada umiejetnosci w zakresie optymalizacji procesu wtrysku i spalania dla wybranego
mechatronicznego uktadu zasilania.

Tre$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
w1 Podziat i klasyfikacja tlokowych silnikow spalinowych. Obiegi termodynamiczne oraz podstawowe
wskazniki pracy silnika. Charakterystyki predkosciowe, obcigzeniowe, uniwersalne.
W2 Paliwa silnikowe. Proces wymiany tadunku w silnikach o zaptonie iskrowym i samoczynnym.

Sktadniki toksyczne spalin. Modelowanie zjawisk gazodynamicznych w cylindrze silnika.
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W3

Kinematyka uktadu korbowo - ttokowego: przemieszczenie ttoka, predkos¢, przyspieszenie.
Wyréwnowazenie silnika. Obciigzenie dynamiczne i cieplne uktadu.

W4 Budowa i zasada dziatania uktadoéw zasilania do silnikéw spalinowych o zaptonie iskrowym. Pompy i
uktady wtryskowe.

Uktady wtrykowe. Wtrysk bezposredni do cylindra silnika. Zasilanie paliwami gazowymi: gaz
generatorowy, sprezony, biogaz oraz gaz skroplony.

W5 Budowa i zasada dziatania uktadow zasilania do silnikow spalinowych o zaptonie samoczynnym.
Pompy i uktady wtryskowe. Wtryskiwacze, budowa i zastosowanie.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Wyznaczanie elastycznosci sinika spalinowego oraz podstawowych wskaznikow pracy silnika.

Cc2 Okreslanie sprawnosci ogolnej silnika na podstawie jednostkowego zuzycia paliwa w funkcji predkosci
obrotowej watu korbowego. Przy uzyciu charakterystki uniwersalnej wyznaczanie parametrow silnika
dla wybranego punktu pracy.

C3 Uzycie funkcji Vibe’go okreslajaca udzial spalonego paliwa w cylindrze silnika do obliczenia
przebiegu zmian cis$nienia i temperatury w cylindrze silnika.

C4 Analiza uktadu korbowo - ttokowego pod wzgledem obcigzen mechanicznych i cieplnych.
Wyznaczanie wspolczynnika wydzielania ciepta.

C5 Obliczenia czasu przemieszczania strugi benzyny bezposrednio wtry$nigtej do cylindra silnika od
momentu osiggniecia szczeliny pomiedzy elektrodami §wiecy zaptonowe;j.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Okreslenie zapotrzebowania powietrza i paliwa na jeden cykl pracy silnika spalinowego.

L2 Badania i analiza uktadu sterowania silnika o zaptonie iskrowym.

L3 Badanie i analiza uktadu sterowania silnika o zaptonie samoczynnym.

L4 Badanie pompy wtryskowej. Weryfikacja pracy wtryskiwaczy.

L5 Analiza bledow w uktadzie sterowania silnika o zaptonie iskrowym.

L6 Analiza bledow w uktadzie sterowania silnika o zaplonie samoczynnym

L7 Sterowanie procesem wtrysku w uktadach zasilania o bezposrednim wtrysku paliwa.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia < . -

- . Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
MT_UBO01, MT_UBO2, WL, W2, W3, Wi, W5,
EK1 MT W11 - ciC2 C1,
— C2,L1,L2
EK2 MT_UBO1, MT_UBO2, C2C5 W1, W2, W3, C1, C2, C3
MT_W11
EK3 MT_UPO7, MT_W11 C3,C4 W1, W2, W4, W5, L2, L3,
L7
W1, W2, W3, W4, C2, C4,
EK4 MT_UPO5, MT_W11 C4,C5 W5 L2, L7
MT_UB10, MT_UPO05, W1, W2, W3, W4, W5,
EK5 MT UPO8 C3,C5 C1,
- L1, L4, L5 L6

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium

Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

Egzamin

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:

Rozszerzona wiedza z zakresu mechatronicznego sterowania uktadow zasilania silnikow o ZI 1 ZS.
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Mechatronika ukladéw pomocniczych
Kategoria zaj¢c Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdow samochodowych

Rok studiow / semestr

111 rok / VI semestr

Cele zajeé

C1

C2
C3

c4

Poznanie zasady dzialania mechatronicznych uktadow pomocniczych stosowanych w pojazdach
samochodowych.

Poznanie zasad parametryzacji i etapow obliczen projektowych wybranych uktadow mechatronicznych.
Identyfikacja uktadéw funkcjonalnych i poznanie metod analizy i oceny dziatania ukladéw pomocniczych
pojazdu.

Zestawianie kryteriow i procesu algorytmizacji etapow projektowania wybranego, prostego ukladu
mechatronicznego. Formutowanie i ocena cech funkcjonalnych wybranych uktadow mechatronicznych wraz
z zasadami wykorzystania sieci informatycznych pojazdu.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK2

EK3

EK4

Wiedza: Student rozréznia i1 objasnia zasade dziatania réznorodnych mechatronicznych uktadéw
pomocniczych pojazdow.

Wiedza: Student definiuje i objasnia zasady projektowania i konstruowania wkladoéw zasadniczych
i pomocniczych pojazdow.

Umiejetnosci: Student identyfikuje oraz dobiera metody i narzedzia stosowane w procesie analizy
funkcjonalnej wybranych uktadéw mechatronicznych pojazdu.

Umiejetnos$ci: Student zestawia kryteria i opracowuje algorytm projektowy prostego pomocniczego uktadu
mechatronicznego pojazdu. Dobiera cechy funkcjonalne elementu uktadu, wymogi dla programu sterujacego
oraz wspoéldziatania uktadow mechatronicznych w obrebie sieci informatycznej pojazdu.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Modutowa budowa mechatronicznych uktadow pomocniczych, metody wymiany danych, konfiguracja
uktadu, sieci informatycznej pojazdu.

W2 Mechatroniczne uktady bezpieczenstwa biernego- poduszKi i kurtyny gazowe, pirotechniczne
napinacze pasOw bezpieczenstwa.

W3 Mechatroniczne uktady sterujace praca sprzggta, zmiang przetozen skrzynki biegéow, funkcje start-stop,
tempomat.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Uktad ESP - wspolpraca z innymi uktadami na magistrali CAN - badania i testy stanowiskowe.

L2 Uktady ASC, ASR- wspolpraca na magistrali CAN -badania i testy stanowiskowe.

L3 Badanie funkcji systemu Climatronic, nastawniki przepustow kanatow powietrznych, czujniki
temperatury.

L4 Badanie i analiza funkcji systemu centralnego blokowania drzwi pojazdu.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia . . -

- . Cele zajeé Tresci programowe

zajec sie kierunkowych

EK1 MT_W11, MT_W13 C1 W1, W2, W3

EK2 MT_UP08, MT_W11, MT_W13 |C2 W1, W2, W3

EK3 MT_UB06, MT_UB10, MT_UP08 |C3 L1,L2, L3, L4

MT_UB06, MT_UB10,
EK4 MT_UP08, MT_W11, MT_W13 4 L1,L2,13 14

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium

Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:

Poszerzanie wiedzy w zakresie tendencji rozwojowych uktadow pomocniczych pojazdow
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Miernictwo samochodowe on-board

Kategoria zaj¢c Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdow samochodowych

Rok studiow / semestr

11 rok / V semestr

Cele zajeé

C1

Poznanie budowy, zasady dziatania, zastosowania podstawowych czujnikéw oraz zaworow stosowanych w
pojazdach samochodowych

C2  Identyfikowanie czujnikow i zawordéw oraz dobranie metody oceny poprawnosci ich dziatania
C3 Definiowanie wymagan dotyczacych programu sterujacego elementami wykonawczymi.
C4  Identyfikowanie usterek w uktadzie oraz dobdér metody naprawienia ich.
C5  Projektowanie prostego uktadu elektronicznego
C6  Budowa oraz przetestowanie prostego systemu mechatronicznego.
C7  Opracowanie sposobu oceny dzialania sktadowych elementéw uktadu mechatronicznego
Efekty uczenia si¢ dla zajeé
EK1  Umiejetnosci: Student definiuje i objasnia budowe, , zasad, dzialania oraz zastosowanie podstawowych
czujnikow oraz zawordw stosowanych w pojazdach samochodowych.
EK2  Umigjetnosci: Student identyfikuje czujniki i zawory oraz dobiera metody oceny poprawnosci ich dziatania.
EK3  Umiejetnosci: Student definiuje wymagania dotyczace programu sterujgcego zaworami stosowanymi w
pojazdach samochodowych.
EK4  Umiejetnosci: Student stosuje dostepne mu “Srodki w celu okreslenia usterek w uktadzie oraz dobiera metody
naprawienia ich.
EK5  Umiejetnosci: Student projektuje prosty uktad elektroniczny, sterujacy elementem mechatronicznym
EK6  Umiejetnosci: Student buduje i testuje prosty system mechatroniczny
EK7  Umiejetnosci: Student opracowuje sposob oceny dziatania sktadowych elementéw uktadu mechatronicznego
Tre$ci programowe
Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
W1 Sygnaty pomiarowe
W2 Przetwarzanie cyfrowo-analogowe oraz analogowo-cyfrowe
W3 Podziat i klasyfikacja czujnikow: - indukcyjne - hallotronowe - potencjometryczne
- termistorowe - termoelektryczne - tensometryczne - pojemnosciowe piezoelektryczne -
fotoelektryczne
W4 Systemy transmisji danych w systemie OBD - informacja diagnostyczna i system komunikacji.
W5 System diagnostyki poktadowej OBD II/EOBD - podstawowe poj¢cia i wymagania techniczne oraz
prawne definiujace funkcjonowanie poktadowych systeméw diagnostycznych
W6 Gtowne monitory emisyjne systemoéw OBD.
Laboratorium
Lp. Tematyka zajeé
L1 Badanie podstawowych parametrow czujnikow wystepujacych w systemach samochodowych
L2 Badanie podstawowych parametrow zaworow wystepujacych w systemach samochodowych
L3 Badanie zespolow przepustnic réznych systemoéw sterowania praca silnika
L4 Badanie przeptywomierzy powietrza
L5 Badanie czujnikow ci$nienia bezwzglednego stosowanych w systemach sterowania silnikiem
L6 Badanie przy uzyciu diagnoskopow zespotéw napedowych i silnikow
(OBD).
L7 Wykorzystanie funkcji diagnoskopdéw do oceny poprawnos$ci pracy
czujnikow oraz zaworéw w badanych uktadach.
L8 Testy podzespotéw wykonawczych
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Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia s . -
< . . Cele zajeé Tre$ci programowe
zajec sie kierunkowych
EK1 MT_UBO1, MT_UBO03 C1 W2, W3, L1, L2, L3, L4, L5, L6
EK2 MT_UBO1, MT_UBO03 C2 \Ii\éz' W3, L1, 12,13, L4, L5, L6,
EKS3 MT_UBO05 C3 W1, W2, W4, L2, L7,L8
EK4 MT_UP08 C4 W1, W2, W4, L7,L8
EK5 MT_UB09 cs W1, W2, W3, L1, L2, L3, L4,
L5, L6
W1, W2, W4, L1, L2, L3, L4,
EK6 MT_UBO7 C6 L5, L6, L7, L8
EK7 MT_UB10, MT_UPO08, c7 W1, W2, W3, W4, W5, W6, L1,
MT_UBO7 L2, L3, L4, L5,L6

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium

Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego Aktywnos¢ na zajgciach
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego - jakos¢

Kolokwium

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Diagnostyka samochodowa

Kategoria zajeé Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdéw samochodowych

Rok studiow / semestr i rok /' semestr

Cele zajeé

C1 Poznanie podstawowych procedur diagnostycznych

C2 Poznanie zasady dziatania podstawowych uktadéw mechatronicznych samochodu

C3 Postugiwanie si¢, rysunkami i schematami uktadéw elektrycznych i elektronicznych samochodu
C4 Poznanie zasad i metod procesu diagnostycznego samochodu

Efekty uczenia si¢ dla zajeé
EK1  Umigjetnosci: Student realizuje podstawowe procedury diagnostyczne
EK2  Umiejetnosci: Student rozpoznaje i objasnia podstawowe uktady mechatroniczne samochodu

EK3  Umiejetnosci: Student postuguje si¢ rysunkami i schematami elektrycznymi i elektronicznymi samochodu

EK4  Wiedza: Student definiuje i objasnia podstawowe pojecia diagnostyki
Tre$ci programowe
Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Podstawy diagnostyki technicznej

W2 Systemy diagnostyki pojazdéw samochodowych

W3 Diagnostyka silnika z zaptonem samoczynnym

W4 Diagnostyka silnika z zaptonem iskrowym

W5 Diagnostyka uktadu jezdnego, hamulcowego i kierowniczego

W6 Diagnostyka osprzetu elektrycznego

W7 Diagnostyka uktadow komfortu i kontroli trakcji

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Zastosowanie systemow diagnostycznych do analizy usterek. Zasada dziatania systemow on-board i
systemow diagnostycznych stacjonarnych
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L2

Symulacja usterek i ich diagnostyka z wykorzystaniem zestawow panelowych. Wykorzystanie
systemow panelowych do demonstracji usterek uktadow elektronicznych pojazdu, podiaczenie
systemow diagnostyki szeregowej i rownolegle lej

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw 2 .-

. . L Cele zajeé Tresci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
EK1 MT_UPO7, MT_UPO08 C1 W1, W2, L1
EK2 MT_UP08, MT_W11 C2 W3, W4, W5, L2
EKS3 MT_UPO1, MT_W11 C3 W6, W7, L2
EK4 MT_UP08, MT_W11 C4 W1, W2, L1

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca: Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: Cwiczenie praktyczne
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK

Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajec Uklady przeniesienia napedu

Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdéw samochodowych

Rok studiow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé

C1

C2

C3

C4

Poznanie zasady dziatania mechatronicznych uktadow przeniesienia napedu wyrdzniajac cechy
innowacyjnos$ci rozwigzan konstrukcyjnych.

Poznanie metod analizy uktadow przeniesienia napgdu z wykorzystaniem wiedzy z zakresu podstaw
automatyki i robotyki, teorii sterowania.

Student identyfikuje oraz dokonuje specyfikacji ukladéw przeniesienia napgdu w zakresie zagadnien
materiatow konstrukcyjnych, mechaniki, elektroniki i informatyki.

Nabycie umiejetnosci dokonywania oceny przydatno$ci i doboru metod i narzedzi inzynierskich do analizy i
obliczen elementéw uktadu przeniesienia napgdu w aspekcie niezawodnej eksploatacji pojazdu.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK2

EKS3

EK4

Wiedza: Student rozréznia i objasnia zasade dziatania roznorodnych mechatronicznych uktadow przeniesienia
napegdu wyro6zniajac cechy innowacyjno$ci rozwigzan konstrukeyjnych.

Wiedza: Student definiuje podstawowe prawa z zakresu podstaw automatyki i robotyki, teorii sterowania w
procesie analizy uktadow przeniesienia napedu.

Umiejetnosci: Student identyfikuje oraz dokonuje specyfikacji uktadow przeniesienia napedu w zakresie
zagadnien materialow konstrukcyjnych, mechaniki, elektroniki i informatyki.

Umiejetnosci: Nabycie umiejetnosci dokonywania oceny przydatnosci i doboru metod i narz¢dzi inzynierskich
do analizy i obliczen elementow uktadu przeniesienia napedu w aspekcie niezawodnej eksploatacji pojazdu.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Budowa i dziatanie specjalnych sprzegiet jedno- i wielo- tarczowych, charakterystyki sprzegiet,
hydrauliczne uktady wspomagania mechanizméw sprzggtowych.

W2 Dwumasowe koto zamachowe, elektronicznie sterowane sprzegta (EKM/EKS), elektroniczno-
pneumatyczne sterowanie (EPS) skrzynki biegow.

W3 Sprzegta i przektadnie hydrokinetyczne samochod6éw i maszyn roboczych, hydrauliczne urzadzenie
sterujace, zespot elektro-zaworow i rozdzielaczy.

W4 Automatyczne skrzynki biegow, funkcja kick-down, blokada parkowania, adaptacyjne sterowanie
skrzynki biegoéw (AGS), uktad Shift-Lock, modut Mechatronic, bezstopniowe automatyczne skrzynki
biegow CVT.

W5 Dwusprzegtowe skrzynki biegow, uktad napedowy 4x4.

W6 Skrzynki rozdzielcze samochodow cigzarowych i ciagnikow siodtowych, mosty napgdowe ze
zwolnicami obiegowymi.

W7 Waty napedowe i specjalne wykonania przeguboéw homokinetycznych: przeguby kulowe z

kompensacja wzdluzna, przeguby podatne na skregcanie.
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Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé
Ccl1 Obliczenia i dobor sprzegta hydrokinetycznego do zadanych charakterystyk silnika i parametrow
trakcyjnych samochodu.
C2 Wyznaczenie rozpigtosci i stopni przetozen skrzyni planetarnej dla zadanych parametrow silnika i
obcigzen eksploatacyjnych samochodu.
C3 Zasady obliczen i doboru synchronizatorow.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia si¢ . . -
< - Cele zajeé Tresci programowe
zajec kierunkowych
W1, W2, W3, W4, W5,
EK1 MT_WO07, MT_W11 C1 W6, W7
W1, W2, W3, W4, W5,
EK2 MT_WO07, MT_W11 Cc2 W6, W7
MT_UBO03, MT_UB04, MT_UBOG,
EK3 MT_UBO08, MT_UBQ09 3 cLc2cC3
MT_UBO03, MT_UB04, MT_UBO6,
EK4 MT_UB08, MT_UB09 ca cLczcs

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

kolokwium

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Przygotowanie struktury obliczeniowej dla wybranego ukladu z grupy przeniesienia napedu w samochodzie.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajed Uklady wspomagajace

Kategoria zajeé Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdéw samochodowych

Rok studiow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé

C1

C2

Zapoznanie z konstrukcjg oraz dziataniem nowoczesnych uktadow wspomagajacych stosowanych w pojazdach
samochodowych w celu poprawy ergonomii i bezpieczenstwa czynnego oraz biernego kierowcy.
Ustalenie parametréw dla potrzeb diagnostyki uktadow i systemoéw wspomagania stosowanych w samochodach

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK2

EK3

Wiedza: Ma uporzadkowana, podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie rozwigzan konstrukcyjnych
nowoczesnych uktadow wspomagajacych zainstalowanych w pojazdach samochodowych.

Wiedza: Ma szczegdtowa wiedze¢ zwiazang z projektowaniem, konstruowaniem, dziataniem i eksploatacja
uktadow i systemow ich wspomagania stosowanych w pojazdach samochodowych.

Umiejetnosci: Potrafi oceni¢, okres§li¢ parametry i cechy pozadane a takze przeprowadzi¢ eksperyment
diagnostyczny uktadoéw kierowniczych i uktadéw hamulcowych oraz ich systeméw wspomagania.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé
w1 Przeglad rozwigzan uktadéw wspomagajacych stosowanych w pojazdach samochodowych
W2 Budowa i zasada dziatania uktadéw hamulcowych i ich systeméw wspomagania
W3 Budowa i zasada dziatania uktadoéw kierowniczych i ich systemow wspomagania.
W4 Budowa i zasada dziatania Retarderow
W5 Tendencje rozwoju uktadow wspomagajacych

Cwiczenia
Lp. Tematyka zajeé
C1 Wykonywanie zadan obliczeniowych dotyczacych parametryzacji wybranych uktadow wspomagania

stosowanych w pojazdach.
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Cc2

Przeglad i analiza rozwigzan ukladow wspomagania na przykladzie wybranych pojazdow
samochodowych.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia

Cele zajeé Tre$ci programowe

zajel sie kierunkowych

EK1 MT_W11, MT_W13, MT W15 [C1 W1, W2, W3, W4, W5
EK2 MT_ W11, MT_W13, MT W15 |C1,C2 \(/:\lll,c\:/\2/2, W3, W4, W5,
EK3 MT_UBO03, MT_UBO04, C2 1L C2

MT_UP07, MT_UPOS

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca: Zaliczenie etapoéw procesu obliczeniowego wybranego uktadu wspomagania stosowanego w
pojazdach samochodowych

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: Opracowanie koncepcji i schematu obliczeniowego dla zadanego
uktadu wspomagania.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK

Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Eksploatacja pojazdéw samochodowych

Kategoria zajeé Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdéw samochodowych

Rok studiéw / semestr

11 rok / VI semestr

Cele zajeé

Cell
Cel2

Cel3

Cel4

Nabycie wiedzy z zakresu podstaw eksploatacji obiektéw technicznych oraz cyklu zycia pojazdow.

Nabycie wiedzy z zakresu modeli decyzyjnych w eksploatacji, metod okres$lania stanu technicznego,
konserwacji i odnowy pojazdow.

Opanowanie umiejetnosci planowania zadan obstugowych pojazdow samochodowych dla zapewnienia ich
niezawodnej eksploataciji.

Rozumie potrzebe ciaglego doksztalcania si¢ w zakresie eksploatacji pojazdéw samochodowych.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK3
EK1

EK2

EK4
EKS

Umiejetnosci: Student potrafi rozpoznaé typowe procesy zuzycia i zaproponowac sposoby przeciwdziatania
Wiedza: Student definiuje podstawowe pojegcia eksploatacji oraz opisuje cykl zycia pojazdoéw
samochodowych.

Wiedza: Student wymienia i objasnia eksploatacyjne modele decyzyjne, metody okreslania stanu
technicznego, metody konserwacji i odnowy.

Umiejetnosci: Student planuje zadania obslugowe pojazdéw samochodowych.

Kompetencje spoteczne: Student ma §wiadomos$¢ potrzeby ciaglego doksztatcania si¢ w zakresie eksploatacji
pojazdéw samochodowych.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Zasady eksploatacji pojazdow samochodowych: podstawowe pojecia i okreslenia.

W2 Podstawy procesow starzenia fizycznego samochodow. Zuzycie czgsci. Metody zwickszania
odpornosci.

W3 Podstawy uzytkowania pojazdow samochodowych: uzytkowanie w poczatkowym okresie eksploatacji
oraz w r6znych warunkach klimatycznych i drogowych. Zasady ekonomii uzytkowania. Zadania
przewozowe systemu uzytkowania, technologia realizacji zadan przewozowych.

W4 Podstawy obstugiwania pojazdéw: charakterystyka obiektow zaplecza technicznego, zadania systemu
obstugiwania i ich charakterystyka, organizacja stacji obstugi, technologia realizacji zadan obstugowo-
naprawczych.

W5 Organizacja procesu obslugowego uktadu kierowniczego i hamulcowego, uktadu napgdowego, obstuga
silnika, obstuga nadwozia, obstuga kot i ogumienia pojazdéw samochodowych.

W6 Podstawy kierowania eksploatacja pojazdow: podstawy planowania eksploatacji pojazdow, planowanie
zaopatrzenia w czg¢$ci zamienne i zespoty.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Modelowanie sieciowe proceséw eksploatacji
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Cc2 Elementy teorii masowej obstugi.

C3 Planowanie obstug pojazdéw samochodowych.

C4 Planowanie przegladow i napraw pojazdow samochodowych.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow . -

zajeé uczenia si¢ kierunkowych Cele zaje¢ Tresci programowe
EKS3 MT_UBO02 Cel2, Cel4 W2, W6, C3, C4

EK1 MT_W13, MT_W17 Cell, Cel4 W1, W2

EK2 MT_W13 Cel2, Cel4 W3, W5

EK4 MT_UBO08 Cel3, Cel4 W4, C1, C2

EK5 MT_KO1 Cel4 W6, CLCa, o, C2

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Srednia ocena odpowiedzi ustnych na wyktadach.

Srednia ocena z ¢wiczen i prezentacii.

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Pytania i komentarze podczas wyktadow, aktywno$¢ studenta podczas ¢wiczen

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Nowoczesne Zrédla napedu

Kategoria zajeé Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdéw samochodowych

Rok studiow / semestr I rok / VI semesitr

Cele zajeé

Cl  Posiadanie wiedzy z zakresu podstawowych rodzajéw nowoczesnych zrodet napgdu w samochodach wraz ze

znajomos$cig metod diagnostyki przeznaczonych dla zastosowanych uktadow mechatronicznych.

C2  Zapoznanie si¢ z obszarem technicznym i prawnym wymagan definiujagcych wdrazanie i funkcjonowanie

zrédel napedu wraz z oceng cyklu zycia urzadzen i systemow mechatronicznych.

C3  Nabycie umiejetno$ci w zakresie oceny przydatnosci metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania zadan

mechatroniki wraz z oceng wptywu zastosowanego zrodta napedu na wlasciwosci eksploatacyjne pojazdu.

C4  Nabycie umiej¢tnosci oceny tendencji rozwojowych infrastruktury technicznej nowoczesnych zrédet napedu
wraz z planowaniem zasad obstugi technicznej. Nabycie umiejetno$ci modelowania matematycznego procesoOw

fizycznych dla wybranych Zrédet napedu oraz postugiwania si¢ programami diagnostyki komputerowe;.
Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1 Wiedza: Definiuje podstawowe pojecia z zakresu nowoczesnych zrodet napgdu w samochodach wraz z

procesami diagnostyki stosowanych uktadéw mechatronicznych.

EK2 Wiedza: Posiada wiedz¢ z zakresu technicznych i prawnych wymagan definiujacych wdrazanie i

funkcjonowanie zrodet napedu wraz z ocena cyklu zycia urzadzen i systemow mechatronicznych.

EK3 Umiejetnosci: Student dobiera rutynowe metody i narzedzia shuzace do rozwigzywania zadan typowych dla
mechatroniki oraz dokonuje oceny wplywu zastosowanego zrodta napgdu na wihasciwosci eksploatacyjne

pojazdu.

EK4 Umiejetnosci: Student ocenia tendencje rozwojowe infrastruktury technicznej nowoczesnych zrédet napedu i
planuje zadania obstugowe wraz z aspektami srodowiskowymi, ekonomicznymi i prawnymi. Wykorzystuje w
praktyce modele funkcjonalne uktadéw napedowych dokonujac opisu matematycznego procesow fizycznych

dla wybranych zrddet napedu oraz stosuje dostepne programy diagnostyki komputerowe;.
Tresci programowe
Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Podziat i klasyfikacja alternatywnych zrédet napedu stosowanych w pojazdach samochodowych.
Tendencje rozwojowe na przestrzeni ostatnich lat.
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W2

Aspekt prawny uwarunkowan technicznych dotyczacych mozliwosci wdrazania nowoczesnych zrddet
napedu majacych bezposredni wptyw na poprawe wlasno$ci trakcyjnych pojazdu oraz zanieczyszczenie
srodowiska sktadnikami toksycznymi spalin.

W3 Nowoczesne zrodla napedu oparte na paliwach gazowych LPG, CNG, biogaz i wodér. Budowa i zasada
dziatania uktadow gazowych.

w4 Mozliwosci funkcjonowania niekonwencjonalnych uktadow napgdowych zasilanych paliwem
gazowym w uwarunkowaniach europejskich i $wiatowych.

W5 Napedy elektryczne i hybrydowe, konstrukcja i zasada dziatania. Réwnolegle i szeregowe uktady
napgdowe. Eksploatacja pojazdéw wyposazonych w uklady elektryczne i hybrydowe.

W6 Ekologiczne aspekty stosowania alternatywnych zrédet napgdowych w pojazdach samochodowych.
Systemy Drive by Wire.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

Cl1 Okreslenie kryteriow doboru zrédta napgdu do wybranego pojazdu samochodowego. Analiza
konstrukcyjna i ekonomiczna. Dobor Zrodta napedu do wybranego pojazdu samochodowego
uwzgledniajac konstrukcj¢ oraz jego zastosowanie.

Cc2 Analiza zuzycia paliwa dla uktadow hybrydowych wykorzystujacych silniki elektryczne. Wptyw
zastosowania na wlasnosci trakcyjne pojazdow.

Cc3 Analiza kosztow oraz zapotrzebowania na pojazdy samochodowe wykorzystujace nieckonwencjonalne

zrodta napedu. Okre §lenie wptywu zastosowania nowoczesnych zrodet napgdowych na minimalizacje
emisji sktadnikéw toksycznych spalin do §rodowiska naturalnego.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia

Cele zajeé Tre$ci programowe

zajeé si¢ kierunkowych

EK1 MT_UP09, MT_UP11, c1 W1, W2, W3, W4, W5,
MT_W17 W6,C 3

W1, W2, W3, W4, W5,

EK2 MT_UP11, MT_W15, MT_W17 |C2 W6.C1. C2 C3
MT_UBO06, MT_UBO0S,

EK3 MT_UP02,MT_UP09 c3 cLczcs
MT_UBO06, MT_UBQOS,

EK4 MT_UP02,MT_UPQ9, C4 ci1,C2¢Cs3

MT_UP11, MT_W15MT W17

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Zaliczenie pisemne kolokwium

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
Zaliczenie koncowe przedmiotu

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Mechatroniczne uklady sterowania napedem i trakcja

Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdéw samochodowych

Rok studiéw / semestr

Il rok / VI semestr

Cele zajeé

Cell

Cel 2

Cel 3

Cel 4

Zapoznanie si¢ z budowg i1 dzialaniem mechatronicznych uktadéw sterowania zintegrowanych z systemami
kontroli trakcji.

Posiadanie wiedzy zwigzanej z projektowaniem i konstruowaniem zintegrowanych mechatronicznych uktadéw
sterowania napedem i trakcja.

Nabycie umiej¢tnosci wyznaczania podstawowych parametrow w ukladzie napgdowym oraz systemach
stabilizacji tom jazdy.

Nabycie umieje¢tnosci w projektowaniu i doborze ukladow kontroli trakcji zintegrowanych z uktadami
napgdowymi.
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Cel 5 Posiadanie umiej¢tnosci oceny przydatnosci stosowania zintegrowanych uktadow sterowania napedem i trakcja
w zalezno$ci od rodzaju pojazdu.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1 Wiedza: Definiuje pojecia podstawowe z zakresu budowy i zasady dzialania mechatronicznych ukladéw
zintegrowanych z systemami kontroli trakcji.

EK2 Wiedza: Umiej¢tnie wykorzystuje wiedze inzynierska do projektowania i konstruowania zintegrowanych
mechatronicznych uktadéw sterowania napedem i trakcja.

EK3 Umiejetnosci: Prawidlowo okresla podstawowe parametry w uktadzie napgdowym oraz systematach
stabilizacji toru jazdy pojazdu.

EK4 Umiejetnosci: Stosuje nabyta wiedzg do projektowania, konstruowania i prawidlowego doboru uktadow
kontroli trakcji zintegrowanych z uktadami napedowymi pojazdéw samochodowych.

EK5 Umiejetnosci: Potrafi dokona¢ odpowiedniej oceny przydatnosci stosowania zintegrowanych ukladow
sterowania napedem i trakcja w zaleznos$ci od rodzaju pojazdu.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Podstawowe zagadnienia z zakresu mechatronicznych uktadow sterowania napgdem i trakcja. Analiza
uktadow stosowanych w pojazdach samochodowych.

W2 Rozwigzania konstrukcyjne zespotow ukladu napedowego: skrzynie przekladniowe (manualne,
automatyczne), sprzegla, przektadnie gtdéwne, mechanizmy réznicowe, potosie napedowe.

W3 Mechanizmy roznicowe migdzy-osiowe i migdzy-kotowe. Rozwigzania konstrukcyjne, sterowanie
rozdzialem momentdéw obrotowych. Uktad napedowy 4x4. mozliwosci trakcyjne.

W4 Uktady przeciw-blokowaniu kot jezdnych pojazdu. Podstawowe funkcje i budowa uktadu ABS. Czujniki
predkosci obrotowej kot, czujniki cisnienia w uktadzie, zawory elektromagnetyczne. Uklad sterowania
modulacje ci$nienia w uktadzie hamulcowym.

W5 Budowa i1 dziatanie mechatronicznych ukladéw sterowania napedem ASR, MSR i DSE. Sposoby
regulacji sity napedowej na kotach jezdnych pojazdu.

W6 Kierowalno§¢ samochodu. Uktady stabilizacji tom mchu pojazdu. Budowa i1 zasada dziatania
mechatronicznych uktadow sterowania trakcja: ASC, DSC, ESP i TCS.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Wyznaczanie czg¢stosci drgan wiasnych elementéw wirujacych w uktadzie napedowym na podstawie
modelu tr6j-masowego. Przyrosty katdw obrotu elementéw uktadu napedowego.

Cc2 Analiza i dobor uktadow mechatronicznych uktadéw sterujacych napedem oraz wielkosci decyzyjnych
w uktadzie napedowym dla wybranego pojazdu samochodowego.

C3 Dobor parametréw w projektowaniu mechatronicznych uktadow sterowania trakcja zintegrowanego z
uktadem napgdowym. Adaptacja uktadu DSC do wybranego pojazdu samochodowego.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Analiza btgdow w uktadzie ABS.

L2 Analiza btgdow w uktadzie ASR.

L3 Optymalizacja systemu ABS i ASR.

L4 Dobér parametréw do projektowania wybranego uktadu napgdowego zintegrowanego z systemem DSC.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektéw .. -

. s Cele zaje¢  |Tresci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
EK1 MT_WO07, MT_W11 Cel 1, Cel 2 W1, W2, W3, W4, W5, W6,C1, C2, L1
EK2 MT_W13 Cel 1, Cel 2 W1, W2, W3, W4, W5, W6,C3,L2, L4
EK3 MT_UB10 Cel 3, Cel 4 W1, W2, W4, C2,C3, L3
EK4 MT_UB03, MT_UB10 Cel 3, Cel 4 |W1, W2, W3, W4, W5, W6,C3, L4
EK5 MT_UBO03, MT_UBO06 Cel 4, Cel 5 |W1, W2, W3, W5, W6, C1,L1, L2, L4

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych
Egzamin

Kolokwium
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Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
Przygotowanie sprawozdania, prezentacji, dyskusji
Opracowanie wynikow

Przygotowanie si¢ do zajec

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Podstawy projektowania 3D

Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki pojazdow samochodowych

Rok studiow / semestr

11 rok / VI semestr

Cele zajeé

Cel1 Zapoznanie si¢ z podstawowymi funkcjami Inventora

Cel 2 Posiadanie wiedzy w zakresie umozliwiajacym: czytanie rysunku, prawidlowe projektowanie elementow
czes$ci maszyn i ich potaczen zgodnie z zasadami rysunku technicznego.

Cel 3  Nabycie umiej¢tnosci w szybkim postugiwaniu si¢ poleceniami i narzedziami do tworzenia precyzyjnych
konstrukcji w uktadzie 2D i 3D

Cel 4 Nabycie umiejetnosci projektowania skomplikowanych elementéw z wykorzystaniem zaawansowanych
technik w programie Inventor.

Cel 5 Umiegjetno$é pracy w zespole.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Opisuje podstawy pracy w srodowisku 2D i 3D programu Inventor Wskazuje sposoby tworzenia
czgscl 1 zespotdow parametrycznych i wykorzystanie ich w bibliotekach elementéw. Dobiera sposoby
sktadania czesci w celu uzyskania gotowych zespotéw. Tlumaczy sposoby tworzenia i edycji podstawowych
rysunkéw. Objasnia obshuge programu dotyczaca, jego konfigurowania tworzenia i1 edycji modeli
parametrycznych.

EK2  Umiejetnosci: Projektuje cze$ci i zespoly parametryczne w programie Inventor Stosuje odpowiednie
narzedzia rysunkowe do konstrukcji ztozonych elementéw plaskich i przestrzennych. Konstruuje ztozone
urzadzenia techniczne w uktadzie ptaskim i przestrzennym. Przygotowuje zlozenia do wydruku w formie
rzutdw plaskich i widokéw 3D uzupetnionych poétautomatycznie tworzonymi tabelkami rysunkowymi.
Projektuje zespoty mechaniczne oraz skomplikowane elementy cze$ci maszyn.

EK3 Kompetencje spoteczne: Rozumie potrzebe wykorzystania specjalistycznego programu Inventor do

projektowania inzynierskiego. Kreatywnie uczestniczy w pracy zespotow projektowych. Wykazuje aktywna
postawe do podnoszenia kompetencji zawodowych, personalnych i spotecznych.

Tre$ci programowe

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P1 Wprowadzenie do programu Autodesk Inventor: sSrodowisko pracy, menu i paski narzedzi, typy plikow
uzywanych w programie. Srodowisko modelowania pojedynczych czesci i ztozen.

P2 Wykreslanie szkicow, praca ze szkicem, wigzania geometryczne, edycja wigzan geometrycznych,
wigzania wymiarowe, wykreslanie obiektow graficznych, edycja obiektow graficznych.

P3 Generowanie modeli brylowych, narz¢dzia do modelowania czgsci poznanie podstawowych funkcji
modelowania 3D (Wyciagniecie proste, Obrot, Szyk, Lustro, Przeciggniecie, Wyciagniecie ztozone,
Zaokraglenie, Skorupa, Zebro, Pochylenie $cian, Zwoj)

P4 Modut konstrukcja blaszana: wstep i omowienie narzedzi (Powierzchnia, Kohierz, Zawiniecie, Wytnij,
Zawiniecie, Rozwinigcie, Zawini¢cie ponowne, Polaczenie naroznikowe, parametryzacja konstrukcji
blaszanych.

P5 Tworzenie ztozen w programie Autodesk Inventor - modut ztozenia: wprowadzenie do srodowiska
zespotu oraz technika tworzenia zespotow, edycja zespotu, typy wigzania i ich zastosowanie,
wykorzystanie biblioteki Content Center (elementy znormalizowane)

P6 Prezentacja zespotu: przedstawienie sposobu ztocenia zespotu, tworzenie przebiegu sktadania

elementdw w postaci filmu instruktazowego.
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P7

Tworzenie dokumentacji technicznej z pelnym wykorzystaniem narzg¢dzi programu (dokumentacja
czgsei 1 ztozen): Rzut bazowy, Rzut, Przekrdj, Szczegot, Wyrwanie, Wymiar, Otwor i gwint,
Krawedzie styczne, Lista czgsci,

Numer pozycji Definiowanie szablonu rysunkowego (dostosowanie do wiasnych potrzeb)

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia . . -
< C o Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK1 MT_UPO1, MT_UP02 P1, P3, P4, P5, P6, P7
EK2 MT_UPO1 P2, P3, P4, P5, P6, P7
EK3 MT_UP02 P7
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
Projekt indywidualny
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Automatyzacja proceséw przemystowych
Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiéw / semestr

Il rok / 111 semestr

Cele zajeé

Cel 1
Cel_2
Cel_3

Zapoznanie z podstawami teoretycznymi z zakresu automatyzacji i systemow automatyzacji

Prezentacja i analiza wybranych systemow automatyzacji procesow przemystowych

Nauczenie podstaw projektowania systemow automatyzacji. Wyksztalcenie umiejgtnosci projektowania
wybranych systemow automatyzacji

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK_1
EK_2

EK_3

EK_4
EK_5
EK_6

EK_7

Wiedza: Wyjasnia podstawy teoretyczne z zakresu automatyzacji proceséOw przemystowych oraz
implementacji w tych procesach uktadow mechatronicznych

Wiedza: Opisuje glowne wskazniki automatyzacji proceséw podajac metody projektowania i konstruowania
systemOw automatyzacji z uwzglednieniem uktadéw mechatronicznych

Umiejetnosci: Demonstruje umiejetno$ci w zakresie oceny przydatno$ci metod i narzegdzi shuzacych do
rozwigzywania probleméw automatyzacji proceséw produkcyjnych z wykorzystaniem urzadzen
mechatronicznych

Wiedza: Wykorzystuje programy symulacyjne w szeroko rozumianym zakresie automatyzacji procesow
produkcyjnych uwzgledniajacych urzadzenia mechatroniczne

Umiejetnosci: Wykorzystuje oprogramowanie specjalistyczne wspomagajgce wdrazanie automatyzacji
proceséw produkcyjnych

Kompetencje spoteczne: Zdobywa wiedzg oraz informacje w zakresie automatyzacji procesOw
produkcyjnych przekazujac ja w sposob zrozumiaty

Kompetencje spoteczne: Przestrzega zasady etyki zawodowej oraz bezpieczenstwa i higieny pracy w zakresie
opracowania oraz wdrazania automatyzacji procesOw w wykorzystaniem elementow i ukladoéw
mechatronicznych

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W_1 |Pojecia podstawowe - mechanizacja, automatyzacja, robotyzacja procesOw przemystowych. Struktura
funkcjonalna uktadow regulacji automatycznej i sterowania numerycznego

W_2 |Teoria sygnatéw - pojecie sygnatu, modele i przyktady sygnalow, uktady ciagle 1 dyskretne

W_3 |Uklad dynamiczny jako przedmiot automatyki. Model matematyczny uktadu dynamicznego. Zasady i
zastosowanie rachunku operatorowego w automatyce. Uktady liniowe i nieliniowe - definicje i
podstawowe réznice migdzy tymi uktadami

W_4  |Analiza dynamicznych uktadéw liniowych. Charakterystyki uktadow liniowych w dziedzinie czasu i

czestotliwosci. Sposoby przedstawiania charakterystyk czgstotliwosciowych. Transmitancja i
wyznaczanie transmitancji obiektu dynamicznego. Podstawowe czlony dynamiczne - wtasciwosci i
charakterystyki. Cztony ztozone. Budowa i przeksztalcanie schematéw blokowych
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W_5 |Uklady przetaczajace. Sterowanie za pomocg uktadéw logicznych. Funkcje i podstawowe elementy

logiczne

W_6 |Sterowniki PLC - budowa i programowanie

W _7 |Jezyki strukturalne, schematy drabinkowe, lista instrukcji

W_8 |Systemy SCAD i HMI

W_9 |Metodyka projektowania systemoéw urzadzen automatycznych

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C_1 |Analiza blokowa zautomatyzowanych procesow produkcyjnych. Algebra schematow blokowych

C_2 |Wyznaczanie i analiza wskaznikow statycznych i dynamicznych zautomatyzowanych struktur

produkcyjnych

C_3  |Projektowanie uktadow kombinacyjnych i sekwencyjnych automatyzujacych procesy produkcyjne

C_4  |Analiza i synteza zautomatyzowanych systemow produkcyjnych z wykorzystaniem sterownikow PLC

C_5 |[Synteza wizualizacji procesow produkcyjnych z wykorzystaniem narzgdzi SCADA

Efekty uczenia si¢ dla

Odniesienie do efektow uczenia

zajeé sie kierunkowych Cele zaje¢é Tre$ci programowe
C_1,C_2,C_3,C_4,C_5,

EK_1 MT_WO07, MT_W13 Cel_1, Cel_2, Cel_3 w—é W_2,W_3, W_4,
W_6,W_7,W_8 W_9

EK_2 MT_WO07, MT_W13 Cel_1 C_1,W_1,W_2,W_3

EK_3 MT_UBO6 Cel_1 C1,C2W2W3

EK_4 MT_UP06, MT_UP04 Cel_2 C_2,W_3,W_4

EK_5 MT_UP06, MT_UP04 Cel_2 C_3,W_4,W_5

EK_6 MT_KO07 Cel_3 C_4,W_7,W_8

EK_7 MT_KO05 Cel_3 C_5 W_8 W29

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

z ¢wiczen projektowych kolokwium
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
ocena z ¢wiczen projektowych kolokwium

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

ocena

Nazwa zajec

Elementy mechatroniki pojazdowej

Kategoria zajec

Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiow / semestr

111 rok / VI semestr

Cele zajeé

C1 Poznanie metod analizy i projektowania urzadzen mechatronicznych z wykorzystaniem wiedzy z zakresu
podstaw elektroniki, elektrotechniki i elektroenergetyki.
C 2 Identyfikacja wadliwie dziatajacego uktadu mechatroniki pojazdowej, dokonanie obliczen sprawdzajacych,
wybor jezyka programowania, metody symulacyjnej lub dokonanie bezposredniej interwencji w procesie
analizy funkcji stanu obiektu.
C 3 Nabycie umiej¢tnosci wnioskowania z wykonanych obliczen ukladu oraz zaplanowanie eksperymentu
symulacyjnego dla potrzeb testow uktadu mechatronicznego pojazdu.
C4 Nabycie umiejetnosci wykonania pomiarow z dziedziny mechaniki i elektroniki wraz z analizag wynikow.
Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1 W.iedza: Student

definiuje podstawowe prawa z zakresu podstaw elektroniki,

i elektroenergetyki w procesie projektowania i analizy urzadzen mechatronicznych

elektrotechniki
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EK2

EK3

EK4

EK5

Umiejetnosci: Student identyfikuje 1 dobiera metod¢ obliczeniowa, jezyk programowania, metod¢ symulacyjna

lub bezposrednig interwencje w stosunku do wadliwie dziatajacego uktadu mechatroniki pojazdowe;.

Umiejetnosci: Student identyfikuje i dobiera program wspomagajacy obliczenia inzynierskie w procesie

projektowym prostego uktadu mechatronicznego pojazdu.

Umiejetnosci: Student przeprowadza pomiar inzynierski w zakresie mechanicznym lub elektronicznym oraz
potrafi okresli¢ jego niepewno$¢. Przeprowadza wnioskowanie z rezultatéw wiasnych obliczen oraz potrafi

zaplanowa¢ eksperyment symulacyjny dla potrzeb testowania uktadu mechatronicznego pojazdu.

Umiejetnoscei: Student formutuje i zapisuje formalnie warunki trakcyjne pojazdu odnoszace si¢ do cech

funkcjonalnych uktadow pojazdu dla potrzeb analiz matematycznych i symulacyjnych.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Struktura ukladow mechatronicznych samochodu. Podzespoly funkcjonalne samochodu, zasady
konfiguracji i sterowania mechatronicznego.

W2 Modutowa budowa uktadéw mechatronicznych samochodu, metody wymiany danych, konfiguracja
uktadow, sieci informatyczne pojazdu.

W3 Uktady sensorowe pojazdéw - sensoryka pojazdu, detektor, wzmacniacz, czujnik i przetworniki
sygnatow.

W4 Wykorzystanie technik symulacji i algorytmow sterowania do konfiguracji modutéw sztucznej
inteligencji, oprogramowanie informatyczne uktadéw pojazdu, procesy samodiagnozy.

W5 Elementy mechatroniczne silnika, uktad przeniesienia napedu, systemow bezpieczenstwa, uktadow
pomocniczych i kontroli trakcji pojazdu.

W6 Magistrale informatyczne - wspotdziatanie uktadow ABS, ASR, MSR, DME, ESP, DSC - hierarchia
uktadow, priorytet sygnatu, elementy wykonawcze.

W7 Systemy diagnostyczne w procesach analizy funkcjonalnej uktadéw mechatronicznych pojazdow.
Systemy diagnostyki poktadowej, programy diagnostyczne.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Diagnostyka silnika o ZI. Symulacja usterek, identyfikacja kodow usterek z wykorzystaniem zestawow
panelowych.

L2 Diagnostyka silnika o ZS. Symulacja usterek, identyfikacja kodow usterek z wykorzystaniem zestawow
panelowych.

L3 Analiza funkcjonalna i diagnostyka uktadu wtryskowego paliwa silnika o ZI z wykorzystaniem zestawu
panelowego.

L4 Systemy mechatroniczne uktadu hamulcowego. Analiza funkcjonalna z wykorzystaniem zestawu
panelowego.

L5 Analiza funkcjonalna i diagnostyka systemu wspomagania w uktadzie kierowniczym z wykorzystaniem
zestawu panelowego.

L6 Analiza funkcjonalna i diagnostyka systemu Climatronic z wykorzystaniem zestawu panelowego.

L7 Analiza funkcjonalna i diagnostyka systemu zamka centralnego z wykorzystaniem zestawu
panelowego.

L8 Analiza funkcjonalna i diagnostyka systemu kontroli trakcji z wykorzystaniem zestawu panelowego.

L9 Analiza funkcjonalna i diagnostyka uktadu komfortu z wykorzystaniem zestawu panelowego.

L10 |Analiza funkcjonalna i diagnostyka alternatora i uktadu elektrycznego pojazdu z wykorzystaniem

zestawu panelowego.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia

2ajes sie kierunkowych Cele zajeé Tresci programowe
EK1 MT_UP09, MT_UP10, MT_WO08 |C 1 W1, W2, W3, W4, W5, W6,W7
EK2 MT_UP04, MT_UPO5, co2cCa L1, L2, L3, L4, L5, L6, L7, LS,
MT_UP09,MT_UP10, MT_WO08 ' L9, L10, W1, W2, W4, W7
L1, L2, L3, L4, L5, L6, L7, LS,
EK3 MT_UP04, MT_UP10, MT_WO08|C 1,C 3 L10, W1, W2, W4, W7
MT_UP04, MT_UPO5, L1, L2, L3, L4, L5, L6, L7, LS,
EK4 MT_UP09,MT_UP10, MT_WO08 clcs3c4 L9, L10, W1, W2, W6, W7
EK5 MT_UP09, MT_UP10, MT_WO08|C1,C4 L4,15, 18, L9, L10, W1, W2,

W4, W5, W6, W7
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Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca:

Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego
Odpowiedz ustna

Ocena aktywnoSci studenta bez wykladowcy:
Opracowanie sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnego

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Makro i mikro termodynamika

Kategoria zaj¢c Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiow / semestr

Il rok / IV semestr

Cele zajeé

Cl  Zdobycie umiejetnos$ci rozwigzywania probleméw inzynierskich w zakresie termodynamiki klasycznej,

wymiany ciepta i spalania.

C2  Zdobycie umiejetnosci pomiarowych z zakresu pomiaréw proceséw cieplnych i wzorcowania podstawowych

przyrzadéw pomiarowych parametrow termodynamicznych.

C3  Zdobycie wiedzy inzynierskiej z zakresu maszyn i urzadzen cieplnych, wymiany ciepta i spalania.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

Ekl Wiedza: Formutuje modele matematyczne substancji a w szczego6lnos$ci gazu i pary i ich opis matematyczny.

Ek2 Wiedza: Formuluje modele matematyczne proceséw termodynamicznych w tym przemian substancji na

poziomie inzynierskim.

Ul  Umiejetnosci: Oblicza stan termodynamiczny substancji i uktadu na podstawie znajomosci jego parametrow.

U2  Umiejetnosci: Rozwigzuje obliczeniowo problemy inzynierskie z zakresu termodynamiki, wymiany ciepta i

spalania.

U3  Wiedza: Dokonuje pomiaru inzynierskiego stanu termodynamicznego lub przeprowadza wzorcowanie

przyrzadu pomiarowego.

KS1 Kompetencje spoteczne: Wspotpracuje w grupie dokonujgc pomiardw.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Pojecia podstawowe: Uktad termodynamiczny, parametry i funkcje stanu uktadu. Rownanie stanu.
Zerowa, pierwsza i druga zasada Termodynamiki. Praca i ciepto przemiany. Rownania kaloryczne.

W2 Charakterystyczne przemiany gazu doskonatego i pot doskonatego. Roztwory gazu doskonatego, Prawa
Daltona i Amagata.

W3 Obiegi termodynamiczne. Przemiana ciepta w pracg. Obiegi charakterystyczne Otto, Diesla, Lindegoi
Clausiusa Rankine. Pojecie gazu rzeczywistego, rOwnanie van der Waalsa.

W4 Przemiany fazowe, zmiana stanu skupienia, wykresy charakterystyczne, parametry i funkcje stanu w
zakresie par. Obiegi parowe. Wykresy p-t, p-v, t-s, i s dla H20.

W5 Gaz wilgotny i jego przemiany. Parametry i funkcje stanu gazu wilgotnego. Przemiany w zakresie
powietrza wilgotnego i wykres Molliera.

W6 Podstawy paliw i spalania. Rodzaje paliw, sktad i ich opis symboliczny i matematyczny. Obliczanie
sktadu spalin i wspotczynnika lambda.

W7 Elementy wymiany ciepta: podstawowe sposoby przekazywania ciepta. Przewodzenie konwekcja i
promieniowanie. Przenikanie przez przegrodg ptaska i cylindryczng. Podstawowe rownania wymiany
ciepta.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Obliczanie parametrow termodynamicznych. Rownanie gazu doskonatego.

Cc2 Obliczanie pracy i ciepta przemiany termodynamiczne;.

C3 Obliczenie funkcji stanu, bilans energii uktadu termodynamicznego.

C4 Przemiany gazu doskonatego i ich bilansowanie. Obiegi termodynamiczne-obliczanie.
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C5 Przemiany charakterystyczne praz bilans energii dla pary wodnej nasyconej i przegrzanej.
Cé6 Postugiwanie si¢ wykresem i-s. Parametry gazu wilgotnego. Wykres i-X oraz wybrane przemiany
powietrza wilgotnego.
c7 Obliczenia prostych przypadkow przenikania ciepta przez przegrode
C8 Obliczenia prostych przyktadow z zakresu spalania
Laboratorium
Lp. Tematyka zajeé
L1 Zajecia wprowadzajace. Budowa kalibratorow ci$nienia i temperatury— metodyka badan.
L2 Pomiar 1 wzorcowanie przyrzadow do pomiaru temperatury i ciSnienia
L3 Wyznaczanie podstawowych parametréw spalania na przyktadzie spalania oleju opatowego w kotle,
pomiar sktadu spalin. Wyznaczanie wspotczynnika lambda.
L4 Badanie ogniwa wodorowego typu PEM.
L5 Wyznaczanie charakterystyk pradowo - napigciowych modulu ogniw fotowoltaicznych i sprawnosci
konwersji energii padajacego promieniowania.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia . -
. R Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
EK1 MT_UBO06, MT_W02, MT_W09, c3 W1, W2, W3, W4, W5,
MT_W10 W6, W7
EK2 MT_UBO06, MT_UP02, MT_WO02, c3 W2, W3, W4, W5, W6,
MT_W09, MT_W10 W7
Ul MT_UBO06, MT_UBO07, MT_UPO02, C1 C3 C1, C3,C4,C5, L1, L2,
MT_UP09, MT_UP11, MT_WO02 ’ L4, L5
U2 MT_UBO06, MT_UBO07, MT_UPO02, C1 C2 C2, C3, C4, C5, C6, C7,
MT_UP09, MT_UP11, MT_W02 ’ C8, L3, L4, L5
MT_UP02, MT_UP09, MT_UP11,
U3 MT W02, MT W09, MT W10 C1 C4, C5, C6, C7, C8, L3, L5
MT_UBO06, MT_UBO07, MT_UP02,
KS1 MT_UP09, MT_UP11 C2 L1, L2 L3, L4, L5

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

srednia wazona z zaliczen: 0.4*ocena z ¢wiczen+0.3*ocena z laboratorium+0.3*ocena z egzaminu teoretycznego
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy: kolokwium pisemne, egzamin, sprawozdanie z laboratorium

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Przetwarzanie sygnalow

Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowane;j

Rok studiéw / semestr

11 rok / VI semestr

Cele zajeé

Cel 1
Cel 2

Cel 3

Poznanie podstaw teorii i zasad przetwarzania sygnatdéw w systemach mechatronicznych.

Nabycie umiejetnosci w zakresie identyfikacji, wyboru i oceny odpowiedniej metody i narzedzi stuzacych do
przetwarzania sygnatow.

Nabycie umiejetnosci w zakresie formutowania wymagan, co do sposobu realizacji przetwarzania sygnatow
przez programy sterujace urzadzeniami mechatronicznymi.

Efekty uczenia sie dla zajeé

EK1

EK2

EK3

Wiedza: Student posiada podstawowa wiedzg z zakresu teorii i zasad przetwarzania sygnatéw w systemach
mechatronicznych.

Umiejetnosci: Student posiada umiejetnosci w zakresie identyfikacji, wyboru i oceny odpowiedniej metody i
narzedzi stuzacych do przetwarzania sygnatow.

Umiejetnosci: Student posiada umiejetnosci w zakresie formutowania wymagan co do sposobu realizacji
przetwarzania sygnalow przez programy sterujace urzadzeniami mechatronicznymi.

107



Tre$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
w1 Elementy teorii sygnalow. Podstawowe pojgcia w teorii sygnatow. Klasyfikacja sygnatow.
W2 Parametry sygnatow analogowych i dyskretnych. Metody ich wyznaczania.
W3 Uklady przetwarzania sygnalow. Parametry uktadow. Sposoby realizacji przetwarzania sygnatow
analogowych i cyfrowych.
W4 Analiza czestotliwoSciowa sygnatow analogowych i dyskretnych. Widmo ciagle i dyskretne sygnatow.
W5 Algorytmy programistyczne realizujace analiz¢ czgstotliwosciowa sygnatow. Zalety i wady
okreslonych algorytmow.
W6 Analiza korelacyjna sygnatéw analogowych i cyfrowych. Charakterystyka algorytmow obliczeniowych
w analizie korelacyjnej.
W7 Przetwarzanie analogowo - cyfrowe i cyfrowo - analogowe. Tory przetwarzania sygnalow w systemach
mechatronicznych.
W8 Filtracja sygnatow analogowych i cyfrowych. Algorytmy filtracji.
W9 Kompresja sygnatéw. Charakterystyka algorytméw kompresji.
W10 |Procesory sygnatowe w mechatronicznych systemach przetwarzania sygnatow.
Cwiczenia
Lp. Tematyka zajeé
C1 Wyznaczanie, wizualizacji i analiza parametréw sygnatow.
Cc2 Analiza czgstotliwosciowa sygnalow. Synteza i analiza algorytmow obliczeniowych.
C3 Filtracja sygnatow. Synteza i analiza algorytmow obliczeniowych.
C4 Analiza obliczeniowa uktadow kompresji sygnatow.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow 2 .-
. AR Cele zajec Tre$ci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
W1, W2, W3, W4, W5,
EK1 MT_WO08 Cell W6,W7, W8, W9, W10,
C1,C3
EK2 MT_UB03, MT_UB06 Cel 2 W3, Wi, W10, €1, €2,
- - C3,C4
W5, W6, W8, W9, W10,
EK3 MT_UBO05 Cel 3 C2.C3. C4

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Ocena z wykonanych programow komputerowych realizujacych algorytmy przetwarzania sygnatow. Kolokwium
zaliczeniowe

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Ocena z opracowanych wnioskow odniesionych do jakosci wykonanych obliczen przez stworzone algorytmy
obliczeniowe.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Elektropneumatyka

Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowane;j

Rok studiow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé
Poznanie zasad projektowania, konstruowania i dzialania elementéw uktadow elektropneumatycznych

Cell

stosowanych w systemach mechatronicznych.
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Cel 2
Cel 3

Cel 4

Cel 5

Poznanie podbudowy teoretycznej w zakresie technik sterowania cyfrowego elementami pneumatycznymi.
Ksztaltowanie umiejetnosci w  zakresie wykonywania réznych eksperymentéow inzynierskich
umozliwiajacych uzyskanie szerokiego spektrum wynikow pozwalajacych na dalsze realizacj¢ dalszych
dzialan w zakresie oceny funkcjonowania i symulacji elementow i uktadéw elektropneumatycznych.
Nabycie umiej¢tnosci w zakresie mozliwosci zastosowania elementéw, uktadow i podsystemow
elektropneumatycznych do poprawy i optymalizacji dzialania systemu mechatronicznego.

Postugiwanie si¢ literaturg przedmiotu w ramach samoksztalcenia, rozwigzywania probleméw dotyczacych
szerokiego spektrum dziatan w obrebie uktadow elektropneumatycznych

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1

EK 2

EK3

EK 4

Wiedza: Student posiada podstawowa wiedz¢ 2z zakresu sterowania cyfrowego uktadow
elektropneumatycznych potrzebng do projektowania i analizy podsysteméw mechatronicznych.

Wiedza: Student posiada szczegdtowa wiedze z zakresu zasad projektowania, konstruowania i dziatania
elementdéw oraz uktadow elektropneumatycznych stosowanych w systemach mechatronicznych.
Umiejetnosci:  Student analizuje dziatanie ukladéw elektropneumatycznych oraz mozliwosci ich
zastosowania w celu poprawy i optymalizacji dzialania systeméw mechatrobnicznych.

Umiejetnos$ci: Student potrafi zidentyfikowac oraz wykonaé specyfikacje w zakresie dopasowania uktadow
elektropneumatycznych do konkretnych wymagan stawianych przez system mechatroniczny.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Wprowadzenie do przedmiotu elektropneumatyka. Podstawowe pojecia. Blokowa struktura napedu
elektropneumatycznego w systemach mechatronicznych.

W2 Podstawy teoretyczne dzialania elementow uktadoéw elektropneumatycznych.

W3 Pneumatyczne elementy i urzadzenia sterujace. Klasyfikacja pneumatycznych elementdéw sterujacych.
Ogolna charakterystyka zaworow.

W4 Budowa i dziatanie zaworow sterowanych sygnatami elektrycznymi. Techniki sterowania
proporcjonalnego.

W5 Elementy wykonawcze w napedach pneumatycznych stosowane w urzadzeniach i systemach
mechatronicznych. Podziat sitownikéw pneumatycznych. Budowa, zasada dziatania i parametry.

W6 Sensory w uktadach elektropneumatycznych. Czujniki i przetaczniki pneumoelektryczne - budowa i
zasada dziatania. Przetworniki pomiarowe.

W7 Zasilanie elementoéw pneumatycznych. Struktura, budowa i zasada funkcjonowania Zrédet sprezonego
powietrza.

W8 Sterowanie cyfrowe uktadami elektropneumatycznymi. Budowa, dziatanie i zasady programowania
sterownikéw PLC. Zasady taczenia elementéw uktadow elektropneumatycznych ze sterownikiem PLC

W9 Zasady projektowania i eksploatacji uktadow elektropneumatycznych stosowanych w systemach
mechatronicznych.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Identyfikacja elementow uktadoéw elektropneumatycznych na schematach.

Cc2 Obliczanie parametrow elementow wykonawczych uktadow sterowania elektropneumatycznego.

C3 Obliczanie parametrow spre¢zonego powietrza.

C4 Analiza dziatania elementow uktadow sterowania elektropneumatycznego w oparciu 0 schematy
uktadow i cyklogramy.

C5 Synteza graficznych reprezentacji dziatania uktadéw sterowania elektropneumatycznego.

C6 Cwiczenia w projektowaniu, testowaniu programowym uktadéw sterowania elektropneumatycznego.

c7 Opracowywanie zasad prawidtowej eksploatacji uktadow sterowania elektropneumatycznego.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Organizacja zaje¢. Wytyczne dotyczace sposoby realizacji i zaliczenia ¢wiczen laboratoryjnych.
Zapoznanie z stanowiskami badawczymi. Zasady BHP podczas pracy na stanowiskach badawczych.

L2 Badanie uktadow sterowania elektropneumatycznego z sitownikami ttoczyskowymi sterowanymi przez
zawory mono i bistabilne.

L3 Badanie uktadow sterowania elektropneumatycznego z sitownikami toczyskowymi sterowanymi przez

zawory mono 1 bistabilne z dodatkowymi elementami sterujacymi parametrami spr¢zonego powietrza
(ci$nieniem i przeplywem).
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L4 Badanie i analiza dziatania elektropneumatycznych uktadow sterowania sekwencyjnego i
kombinacyjnego.
L5 Badanie i analiza dziatania elektropneumatycznych uktadéw sterowania z zaleznosciami przyczynowo-
czasowymi.
L6 Badanie i analiza dziatania elektropneumatycznych uktadow sterowania z wykorzystaniem technik
sieciowych.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia 2 _
. g IR, Cele zajeé TreSci programowe
zajec si¢ kierunkowych
W1, W2, W3, W4, W5,
W6,
EK1 MT_UPO7, MT_WO08 Cel 2 W7 W8, L2, L3, L4, L5,
L6
W8, W9, L2, L3, L4, L5,
EK 2 MT_UO06, MT_W13 Cel 1, Cel 2 L6,
C2, C3,C4,C5,C6,C7
W3, W4, W5, W6, W7, L1,
EK 3 MT_UBO02, MT_UP05 Cel 3 Ic‘:é L3, L4, L5, 16, C4,
Cc7
EK 4 MT_UBO03, MT_UP08 Cel 4, Cel 5 C1,C2,C3,C7
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
F2 Kolokwium zaliczeniowe
F3 Ocena ze sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych
F1 Egzamin testowy
Ocena aktywnoSci studenta bez wykladowcy:
Ocena poprawnosci opracowania wynikow/obliczen
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajec Jezyki programowania
Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé

Cel 1  Zapoznanie si¢ z glownymi cechami trzech fundamentalnych jezykow programowania (C, C++, Java) oraz
wspieranych przez nie paradygmatéw programowania (proceduralnego, obiektowego, uogdlnionego).
Przeglad kompilatoréw oraz metod kompilowania.

Cel 2  Opanowanie podstawowych sktadni jezykowych (typy i zmienne, operatory, operacje warunkowe, petle),
funkcje. Typy ztozone (tablice, wskazniki, referencje, struktury, klasy - oraz ich metody). Operacje wejscia /
wyjscia (strumienie, pliki).

Cel 3  Operowanie technikami obiektowymi - mechanizmy dziedziczenia i polimorfizmu. Abstrakcja danych.
Kontenery i kolekcje. Iteratory oraz podstawowe algorytmy uogoélnione.

Cel 4  Poznanie operacji niskiego poziomu (obliczenia na bitach), bibliotek matematycznych oraz generatorow
losowych, wspierajacych zagadnienia spotykane w mechatronice.

Efekty uczenia sie dla zajeé

EK1  Wiedza: Student potrafi opisa¢ podstawowe sktadnie jezykow (C, C++, Java), objasnia¢ roznice pomigdzy
tymi jezykami. Wskazuje na podobienstwa leksykalne oraz charakteryzuje typy, operatory, wyrazenia
warunkowe i petle. Potrafi zaproponowa¢ odpowiednie narzedzie (kompilator) i napisaé, skompilowac i
uruchomic¢ przyktadowy program rozwiazujacy proste zagadnienia numeryczne.

EK2  Umiejetnosci: Student potrafi korzysta¢ ze ztozonych struktur danych, dostgpnych w danym jezyku: tablic,
wskaznikow, referencji. Potrafi pisa¢ struktury oraz klasy, reprezentujace obiekt, oraz funkcje i metody
sktadowe.

EK3  Umiejetnosci: Student dobiera paradygmaty programowania w zaleznosci od rodzaju problemu. Potrafi

planowa¢ obiektowe zaleznoéci i wykorzystywaé¢ mechanizmy polimorfizmu. Laczy metodologie skutecznie
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rozwiazujace konkretne zadania, korzysta z kontenerow czy kolekcji, wie jak uzywac iteratory. Zna
podstawowe algorytmy z bibliotek, ktére podnosza efektywnos¢ dziatania na danych.

EK4  Umiejetnosci: Student efektywnie postuguje si¢ operacjami bitowymi (w réznych systemach liczbowych).
Potrafi wyszuka¢ rozwigzania wyzszego poziomu dostarczane w bibliotekach konkretnych jezykoéw
(zwlaszcza matematycznych). Potrafi wykona¢ symulacje Monte-Carlo prostych zagadnien, uzywajac
generatorow losowych o réznych rozktadach.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Omowienie podstawowych cech jezykoéw C, C++ i Java oraz paradygmatéw programowania
proceduralnego, obicktowego i uogolnionego, wspieranych przez te jezyki. Standardy oraz specyfikacje
jezykéw. Kompilatory i §rodowiska, w ktorych mozna pisa¢, kompilowaé i wykonywac¢ programy.
Przeno$nos¢ kodu.

W2 Podstawowe zasady programowania: co to jest program. Proste typy obstugiwane przez jezyki, zakres
typow i ich modyfikatory. Pojecie obiektow globalnych, lokalnych, statycznych. Modyfikator const.
Operatory i ich hierarchie - matematyczne, bitowe, logiczne, rzutowania. Proste operacje wejscia i
wyjscia.

W3 Typy ztozone, poréwnanie pomi¢dzy jezykami C, C++, Java. Tablice, wskazniki, referencje do lewej i
prawej warto$ci. Kontenery (kolekcje) o charakterze tablicy. Typy wyliczeniowe, unie. Typy
uzytkownika - struktury, klasy. Hierarchie dostgpu (private, protected, public).

W4 Funkcje oraz metody sktadowe klasy. Typy zwracane przez funkcje, rodzaje argumentoéw funkc;ji.
Wskaznik na funkcj¢ oraz wskaznik do metody sktadowej klasy. Funkcje statyczne.

W5 Dynamiczne tworzenie obiektow oraz ich usuwanie - poréwnanie technik w jezykach C, C++ i Java
(malloc/free, new/delete, garbage collector). Wyciek pamieci - techniki zapobiegania i diagnozowania.
Inteligentne wskazniki.

W6 Zasady projektowania obiektowego. Pojecie obiektu i klasy. Relacje pomiedzy obiektami - agregacja,
dziedziczenie. Rodzaje dziedziczenia. Dziedziczenie wielokrotne w C++. Metody wirtualne i
polimorfizm.

W7 Funkcje, biblioteki matematyczne i struktury danych dostgpne w jezykach C, C++, Java, wspierajace
obliczenia numeryczne i inzynierskie. Generatory liczb losowych o réznych rozktadach.

W8 Metody identyfikowania probleméw w programach. Asercje i praca z debugerem. Warunkowe
fragmenty kodu. Profilowanie kodu w celu optymalizacji jego dziatania. Testy kodu.

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P1 Praktyczne przygotowanie i sprawdzenie srodowiska pracy - wybranie edytorow kodu zrodtowego,
organizacja kodu, rozszerzenia plikoéw zrodtowych w jezykach C, C++, Java. Sprawdzenie
kompilatoréw (np. gecc, g++, javac z JDK), opcji kompilowania oraz uruchamiania kodu. Prosty
program obstugujacy strumienie wejscia i wyjscia. Argumenty programu.

P2 Program kalkulator, testujgcy operatory i funkcje matematyczne. Operacje wejscia i wyjscia - zasady
konwersji pomiedzy typami (znakowym a catkowitym i zmiennoprzecinkowym). Dyskusja mozliwych
rozwigzan wizualizacji (grafika znakowa - ncurses, biblioteka Qt w C++, grafika w Java za pomoca
biblioteki Swing).

P3 Program operujacy na tancuchach znakowych. Obstuga tancuchéw znakowych w jezyku C (funkcje z
nagtéwka string.h), typ string w jezyku C++ i String w Java oraz ich funkcjonalnos¢.

P4 Program obliczajacy $rednia, §rednia wazong, odchylenie standardowe. Wizualizacja rozktadu za
pomoca znakow.

P5 Proste struktury danych - tablice. Tablice realizowane statycznie i dynamicznie. Tablice
wielowymiarowe. Tablice realizowane przez kontenery (array, vector). Tablice heterogeniczne (tuple).

P6 Rekurencja - liczenie silni. Realizacja obliczenia silni podczas kompilacji (wyrazenie constexpr w

C++14). Obliczanie wyznacznika macierzy rekurencyjna metoda rozwinigcia Laplace'a. Realizacja w
C/C++ oraz jako applet Javy.

P7 Podstawowe typy abstrakcji danych: od struktury i unii do klasy. Tworzenie obiektow i relacji
pomiedzy nimi. Kanoniczne metody sktadowe klas (w C++ konstruktory, konstruktory kopiujace i
przenoszace, destruktory, operatory przypisania kopiujace i przenoszace). Metody jako sposdb
komunikacji miedzy obiektami.

P8 Relacje obiektowe - dziedziczenie jednokrotne i metody wirtualne. Proste przyktady pokazujace zasady
dzialania polimorfizmu w C++ i w Java.
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P9

Dziedziczenie wielobazowe (C++) i problemy z tym zwigzane. Problem blizniat i techniki zapobiegania
konfliktom na przyktadach fragmentow kodow.

P10 W?zorce projektowe - jako przyktady optymalnych rozwigzan okre$lonych probleméw w projektach
informatycznych. Implementacja prostych wzorcéw (singleton, adapter, fasada) w jezykach C++ i Java.

P11  |Wzorzec "obserwator" - powiadamianie klientow o zdarzeniu. Implementacja w C++ i w Java na
przyktadzie urzadzenia wykonujacego pomiary. Klientem moga by¢: wyswietlacz, pamig¢
magazynujaca, inna maszyna czekajaca na dane.

P12 Wzorzec "dekorator" - dodawanie funkcjonalnosci lub cech do gtéwnego obiektu. Implementacja w
C++ i w Java na przyktadzie systemu druku dokumentdw, organizacji pracy kawiarni itp. Wzorzec M-
V-C w Java.

P13  |Wzorzec "fabryki abstrakcyjnej" - dostarczanie konkretnych obiektow poprzez zewngtrzng wydzielong
abstrakcje danych - implementacja w C++ i w Java. Metoda fabryczna. Metoda szablonowa.

P14 Przeglad i praktyczne korzysci z uzytkowania kontenerow (kolekcji), iteratorow oraz wybranych
algorytmow uogdlnionych - nowoczesne techniki programowania.

P15 Przeglad i praktyczne przyktady bibliotek matematycznych oraz generatoréw losowych dostgpnych w

C/C++14 oraz Java.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia
zajel sie kierunkowych

Cele zajeé Tre$ci programowe

EK1

W1, W2, W3, W4, W5,
W6,W7, W8, P1, P2, P3,
P4, P5,P6, P7, P8, P9, P10,
P11,P12, P13, P14, P15

MT_UB07, MT_WO06 Cel1

EK2

W3, W4, W5, W6, W8, P2,
Cel 1, Cel 2, Cel 3 P3, P5, P6, P7, P8, P10,
P11,P12, P13, P14

MT_UOO03, MT_UPO03,
MT_WO06

MT_UBO7, MT_UOO03, W6, W7, W8, P9, P10,

EK3 MT_UPO3,MT W06 Cel1,Cel2,Cel 3 |p11'p12 p13, P14, P15
MT_UBO7, MT_UOQOO03, W2, W4, W5, W7, P1, P4,

EK4 MT_UP03,MT W06 Cel 1, Cel 4 P6,P15

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Egzamin, kolokwium, ¢wiczenia projektowe.

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Projekt indywidualny.

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK

Kierunek studiow: mechatronika

Profil: praktyczny

Nazwa zaje¢ Projektowanie inteligentnych instalacji budynkowych

Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiow / semestr

Il rok / V semestr

Cele zajeé

1 Analizowanie dziatania podstawowych elementow inteligentnych instalacji budynkowych.

2 Dobieranie elementdéw inteligentnych instalacji budynkowych

3 Rozrdznianie podstawowych struktur inteligentnych instalacji budynkowych, ich uzytkowanie i programowanie.

4 Projektowanie prostego obwodu sterowania cyfrowego i analogowego obiektu w inteligentnej instalacji
budynkowej.

5  Tworzenie projektow i uruchamianie prostych systemow sterowania w inteligentnych instalacjach budynkowych.

6  Postugiwanie si¢ podstawowymi narzedziami informatycznymi do projektowania systemow mechatronicznych
w instalacjach budynkowych.

7  Nabycie umiejetnoSci w zakresie opracowywania prostych programéw sterujagcych praca, —instalacji

budynkowych.
Efekty uczenia sie dla zajeé

EK1 Umiejetnosci: Student interpretuje dziatanie podstawowych elementow inteligentnych instalacji budynkowych.
EK2 Umiejetnosci: Student dobiera podstawowe elementy inteligentnej instalacji budynkowe;.

112



EK3 Wiedza: Student definiuje i objasnia podstawowe struktury inteligentnych instalacji budynkowych ich
uzytkowanie i programowanie.
EK4 Umiejetnosci: Student projektuje prosty obwod sterowania.
EK5 Umiejetnosci: Student tworzy i uruchamia prosty projekt sterowania inteligentnej instalacji budynkowe;j.
EK6 Umiejetnosci: Student postuguje si¢ prostymi programami do projektowania systemoéow mechatronicznych.
EK7 Umiejetnosci: Student programuje prosty program sterowania inteligentng instalacja budynkowa.
Tre$ci programowe
Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Rodzaje standardowych instalacji budynkowych, ich struktura i zasilanie, zaleznie od systemow
sieciowych.

W2 Podstawowe cechy inteligentnych instalacji budynkowych.

W3 Rodzaje i budowa modutoéw inteligentnej instalacji budynkowej, w tym systemow alarmowych.

Wz Zasady programowania inteligentnych instalacji budynkowych.

W5 Metody sterowania obiektami przy pomocy inteligentnych systemow instalacji budynkowych.

Projekt
Lp. Tematyka zajeé
P1 Zaje¢cia organizacyjne, zagadnienia BHP i regulamin pracowni projektowej. Wytyczne dotyczace
struktury zadania projektowego.
P2 Zapoznanie z dokumentacja systemu inteligentnej instalacji budynkowe;.
P3 Zapoznanie z oprogramowaniem do projektowania inteligentnych systemow budynkowych.
P4 Projektowanie prostych rozwiazan sterowania o§wietleniem.
P5 Projektowanie prostego sterowania z wykorzystaniem przekaznikow.
P6 Projektowanie prostego sterowania z wykorzystaniem wyjs$¢ analogowych.
P7 Projektowanie sterowania silnikami napedowymi stosowanymi w instalacjach budynkowych.
P8 Projektowanie sterowania grupami elementéw i urzadzen inteligentnej

instalacji budynkowej.

P9 Zadanie projektowe dotyczace syntezy kompleksowej inteligentne;j
instalacji budynkowej.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia si¢ < . -
. : Cele zajeé Tresci programowe

zajeé kierunkowych
MT_UBO09, MT_UB10,

EK1 MT_UO03,MT_UP03, MT_UPO08 13 P1,P2, W1, W2, W3
MT_UBO09, MT_UB10,

EK2 MT_UO03,MT UP03, MT_UPog | 1'° P2, W1, W2

EK3 MT_UB09, MT_UB10, 356 7 P4, P5, P6, P7, P8, P9,
MT_UO03,MT_UP03, MT_UPO08 s W2,W3
MT_UBO09, MT_UB10,

EK4 MT_UO03,MT_UP03, MT_UPO08 1,2,3,4,5 P4, P5, P6, P7, W5
MT_UBO09, MT_UB10,

EK5 MT_UO03.MT UP03, MT_UPO0S 2,4,5,6,7 P2, P4, P5, P6, P7, P8
MT_UB09, MT_UB10,

EK6 MT_UO03,MT_UP03, MT UPog | 2367 P3, W4, W5
MT_UB10, MT_UOO03,

EK7 MT_UP03,MT W06 1,3,56,7 P8, P9, W4, W5

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca:

Projekt indywidualny

Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:
Projekt indywidualny
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Projektowanie 3D

Kategoria zaj¢c Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiéw / semestr Il rok / IV semestr

Cele zajeé

C1 Zapoznanie z technikami modelowania oraz stuzacymi do tego celu narzgdziami.

C2 Poznanie sposobow tworzenia modeli brytowych i powierzchniowych a takze metod taczenia modelowania
brylowego i powierzchniowego.

Efekty uczenia si¢ dla zaje¢é

EK1 Wiedza: student ma podstawowa wiedz¢ w zakresie projektowania i odwzorowywania urzadzen
mechatronicznych.

EK2  Umiejetnosci: student potrafi poprawnie naszkicowaé odreczny zarys bryly, stworzy¢ nowe plaszczyzny
konstrukeyjne i je modyfikowac.

EK3  Umiejetnosci: student potrafi wykonaé i modyfikowaé model brylowy, powierzchniowy a nastgpnie zamienié
go na brytowy.

EK4  Umiejetnosci: student potrafi poltaczy¢ model brytowy z powierzchniowym, modelowanie hybrydowe oraz
rysunek wykonawczy i ztozeniowy.

Tre$ci programowe

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P1 Szkicowanie - zasady rzadzace szkicami i ich modyfikacja

P2 Wiezy, plaszczyzny - tworzenie, modyfikacja

P3 Narzedzia z grupy Sktech-Based Features

P4 Narzedzia z grupy Dress Up Features

P5 Zaawansowane funkcje szkicowania

P6 Narzedzia z grupy Surfaces

P7 Narzedzia z grupy Operations

P8 Tworzenie bryt z elementow powierzchniowych

P9 Laczenie modelowania brytowego i powierzchniowego

P10 Modelowanie hybrydowe

P11  |Tworzenie rysunku wykonawczego i ztozonego

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia < . -
- . Cele zajeé Tresci programowe

zajec sie kierunkowych

EK1 MT_W13, MT_W14 C1 P1, P2, P3, P4, P5, P6, P7

EK2 MT_UB06, MT_UPO1 C1,C2 P1, P2, P3, P4, P5, P6, P7

EK3 MT_UB06, MT_UPO1 C1,C2 P1, P2, P3, P4, P5, P6, P7, P8
MT_UB06, MT_UBO07,

EK4 MT_UB10, C1,C2 P9, P10, P11
MT_UPO1

Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujaca:
Srednia ocena z ¢wiczen praktycznych
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Programowanie robotow

Kategoria zaj¢c Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiow / semestr

111 rok / VI semestr

Cele zajeé

Cl1  Poznanie podstawowych metod i technik programowania robotow.

C2  Poznanie metod analizy i syntezy algorytmow sterowania robotami.

C3  Nabycie umiejgtnosci w zakresie formulowania wymagan w odniesieniu do programéw sterujacych praca
robotow.

C4  Nabycie umiejetnosci w zakresie tworzenia, uruchamiania, symulacji i analizy prostych programow sterujacych

praca robotoéw.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1
EK2

Wiedza: Student objasnia metody i techniki programowania manipulatoréw i robotow.

Wiedza: Student wyjasnia podstawowe aspekty zwigzane z konstruowaniem, symulacjg i uruchamianiem

oprogramowania umozliwiajacego realizacj¢ przewidzianych zadan przez robota.

EK3 Umiejetnosci: Student formuluje wymagania dotyczace programow sterujacych praca robotow.

EK4 Umiejetnosci: Student tworzy programy aplikacyjne sterujace praca robotow.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

W1 Wprowadzenie do zagadnien zwiagzanych z programowaniem robotow. Podziat robotéw i ich
zastosowanie. Rys historyczny robotyki. Trendy w rozwoju wspotczesnych robotow.

W2 Metody programowania robotéw. Wymagania stawiane j¢zykom programowania robotow.
Charakterystyka jednostki NXT Mindstorms.

W3 Aspekty programowania robotow w jezykach graficznych. Charakterystyka srodowiska NXT-G oraz
VPL.

W4 Aspekty programowania robotow w jezykach tekstowych. Charakterystyka srodowiska BricxCC z
jezykami NBC i
NXC.

W5 Problematyka sztucznej inteligencji i jej implementacja w programowaniu jednostek NXT Mindstorms.

Projekt

Lp. Tematyka zajeé

P1 BHP i zasady pracy na pracowni. Przedstawienie zatozen i wymagan realizowanych projektow.
Zapoznanie z Srodowiskiem programistycznym dla robotow.

P2 Tworzenie oraz testowanie algorytmow sterujacych realizacja zadania przez roboty w Srodowisku
graficznym NXT-G.

P3 Tworzenie oraz testowanie algorytmoéw sterujacych realizacja zadania w srodowisku tekstowym
BricxCC.

P3 Opracowanie projektow programow sterujacych realizacjg zadania autorskich robotow.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia < . -

- . Cele zajeé Tresci programowe
zajec si¢ kierunkowych
P1, P2, W1, W2, W4, W3,

EK1 MT_W06, MT_WO07 C1,C2 W5, P3, P3

EK2 MT_UBO5, MT_WO07 C2,C3 gg’ \F/,\él’ W2, Wa, W3, W5,

EK3 MT_UBO05, MT_UP03 C2,C3,C4 P2, P3, P3

EK4 MT_UBO05, MT_UP03 C3,C4 P1, P2, P3, P3

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujaca:

Projekt zespotowy.

Kolokwium.

Ocena aktywnoS$ci studenta bez wykladowcy:
Praca w grupie.
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Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studidéw: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zajeé Sensory, aktuatory i serwonapedy

Kategoria zaj¢c Zaje¢cia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiow / semestr

111 rok / VI semestr

Cele zajeé

Cell  Poznanie podstawowych zagadnien zwigzanych z budowsg oraz dziataniem sensoréw, aktorow i
serwonapedow stosowanych w rozwigzaniach mechatronicznych.

Cel2  Poznanie problematyki projektowania, konstruowania uktadow mechatronicznych pod katem wykorzystania
i zastosowania okreslonych sensorow, aktorow i serwonapedow.

Cel3  Poznanie problematyki diagnostyki, kontroli i pomiaréw ukladéw mechatronicznych w szczegdlnosci
odnoszacych si¢ do sensor6w, aktorow i serwonapedow.

Cel4  Nabycie umiejetnosci w zakresie oceny dziatania sensoréw, aktoréw i serwonapedow stosowanych w
uktadach mechatronicznych

Cel6  Nabycie umiejetno$ci w zakresie identyfikowania, dobierania oraz wykonywania specyfikacji sensoréw,
aktorow oraz serwonapedow uzytych w systemie mechatronicznym.

Cel5  Ksztaltowanie umiejetnosci oceny funkcjonowania, przydatnosci lub mozliwosci zastosowania sensorow,
aktorow i serwonapeddéw uzytych w konkretnym systemie mechatronicznym.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1  Wiedza: Student objasnia budowg oraz dziatanie sensoréow, aktorow i serwonapedow stosowanych w
rozwigzaniach mechatronicznych.

EK2  Wiedza: Student wyjasnia problemy zwigzane z projektowaniem oraz konstruowaniem uktadow
mechatronicznych z punktu widzenia zastosowania okreslonych sensorow, aktorow i serwonapedow.

EK3  Wiedza: Student objasnia problematyke zwiazang z przeprowadzeniem diagnostyki, kontroli i pomiaréw w
uktadach mechatronicznych w odniesieniu do sensorow, aktorow i serwonapedow.

EK4  Umiejetnosci: Student ocenia dzialanie sensoréw, aktorow i serwonapedow stosowanych w uktadach
mechatronicznych.

EK5  Umiejetnosci: Student ocenia funkcjonowanie, przydatnos¢ i mozliwosci zastosowania sensorow, aktorow i
serwonapedow uzytych w konkretnym systemie mechatronicznym.

EK6  Umiejetnosci: Student posiada umiejetno$ci w zakresie identyfikowania, dobierania i wykonywania

specyfikacji sensorow, aktorow oraz serwonapeddéw uzytych w systemie mechatronicznym.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Wprowadzenie. Miejsce i znaczenie sensorow w uktadach mechatronicznych, klasyfikacja sensoréw,
podstawowe parametry Sensorow.

W2 Sensory rezystancyjne, sensory tensometryczne metalowe i potprzewodnikowe (monokrystaliczne,
polikrystaliczne). Zasada pracy i budowa. Uwagi dotyczace konstrukeji i eksploatacji. Sensory
termometryczne metalowe i termistorowe (zasada pracy, budowa, przyczyny uchybow).

W3 Sensory termoelektryczne. Efekty termoelektryczne. Klasyfikacja termoelementoéw. Uwagi dotyczace
typow, konstrukeji i eksploatacji.

W4 Pirometry. Zasada pracy, budowa, przyczyny uchybow. Termowizory: zasada pracy i zastosowania.

W5 Sensory optoelektroniczne. Oporniki fotoelektryczne. Fotonowki. Fotodiody. Fototranzystory. Sensory
optowloknowe. Lasery.

W6 Sensory piezoelektryczne. Zjawisko elektrostrykcyjne (piezoelektryczne). Sensory kwarcowe.

W7 Sensory pojemnosciowe do pomiaréw przesuni¢c, matych grubosci, sity, poziomu, kata obrotu.

W8 Sensory indukcyjne. Indukcyjnos¢ i rezystancja zastgpcza sensora. Przyktady zastosowania sensorow
indukcyjnych.

Sensory magnetoindukcyjne. Uwagi og6élne. Sensory elektrodynamiczne i reduktancyjne. Zagadnienia
konstrukcyjne sensorow. Przyczyny uchybow.

W9 Sensory galwanomagnetyczne. Uwagi ogoélne. Efekt Halla. Hallotrony, magnetodiody.

W10 |Inteligentne sensory. Cechy uktadow inteligentnych. Perspektywy rozwoju sensorow.

W11 |Aktuatory. Rodzaje aktuatorow.Aktuatory elektryczne. Aktuatory hydrauliczne i

pneumatyczne.Aktuatory niekonwencjonalne
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W12 |Serwonapedy: podstawowa definicja, struktura. Silnik krokowy jako alternatywa dla serwonapedu.
Cechy serwonapedow.

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Wyznaczanie nominalnej charakterystyki przetwarzania aktuatoréw rezystancyjnych.Uktady
pomiarowe z aktuatorami rezystancyjnymi.

Cc2 Wyznaczanie nominalnej charakterystyki przetwarzania aktuatoréw termoelektrycznych. Uktady
pomiarowe z aktuatorami termoelektrycznymi.

C3 Uktady pomiarowe z aktuatorami piezoelektrycznymi.

C4 Zastosowanie aktuatorow do pomiaru predkosci przeptywu gazu lub cieczy

C5 Wyznaczanie nominalnej charakterystyki sensoréw zblizeniowych. Przyktady zastosowania.

C6 Precyzyjne serwonapedy

c7 Serwonapedy: schemat strukturalny, przyklady zastosowania.

Laboratorium

Lp. Tematyka zajeé

L1 Badanie sensorow termoelektrychnego, indukcyjnego pojemnosciowego.

L2 Badanie sensoréw analogowych.

L3 Badanie aktuatorow elektrycznych stosowanych w systemach mechatronicznych.

L4 Badanie serwomechanizmow.
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow . -
. s . Cele zaje¢ |TreSci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
W1, W12, W10, W11, C1,C2, C3, C6,
EK1 MT_W11 Cell C4, C5. C7
W2, W3, W4, W5, W6, W7,W8, W9,
EK2 MT_W13 Cel2 C1, C2, C3, C6, C4,C5, C7
W2, W3, W4, W5, W6, W7,W8, W9,
EK3 MT_W15 Cel3 L1 L3 L2, L4
EK4 MT_UPO08 Cel4 C1,C2,C3,C6, C4,C5,C7
EK5 MT_UBO1 Cel5 L1,L3, L2 L4
EK6 MT_UBO03 Cel6 L1,L3, L2 L4

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:

Cwiczenie praktyczne

Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego Odpowiedz ustna na wyktadach
Ocena aktywnosci studenta bez wykladowcy:

Odpowiedz ustna

Prezentacja multimedialna

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny

Nazwa zaje¢ Sztuczna inteligencja

Kategoria zajec Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowane;j

Rok studiow / semestr I1'rok / IV semestr

Cele zajeé

C1l  Student definiuje cele sztucznej inteligencji i charakteryzuje poszczegdlne metody uczenia maszynowego.

C2  Student analizuje problem obliczeniowy/optymalizacyjny i reprezentuje go za pomoca metod sztucznej
inteligencji.

C3  Student implementuje algorytmy sztucznej inteligencji.

117



C4
C5

Student rozwiagzuje przyktadowe problemy klasyfikacji/regresji/optymalizacji na rzeczywistych danych.
Student dostrzega znaczenie i ztozono$¢ problemoéw nierozwigzywalnych w sposob analityczny.

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

E1  Wiedza: Student charakteryzuje cele, rodzaje i metody uczenia maszynowego.
E2  Umiejetnosci: Student trafnie formutuje problem wyrazony w jezyku naturalnym w terminach uczenia

maszynowego.
E3  Umiejetnosci: Student dobiera adekwatnie do specyfiki problemu algorytm

klasyfikacji/regresji/przeszukiwania przestrzeni stanow
E4  Umiejetnosci: Student rozwiazuje/implementuje/modeluje sposoéb rozwigzania wybranych probleméw przy

uzyciu algorytmow: rachunku zdan, drzew decyzyjnych, sieci neuronowych, metod liniowych i jadrowych.
E5 Kompetencje spoteczne: Student kreatywnie rozwigzuje problemy trudne.
Tre$ci programowe

Wyktad
Lp. Tematyka zajeé
w1 Historia badan nad sztuczng inteligencja. Cele. Definicje i podejsécia. Inteligencja obliczeniowa.
W2 Probabilistyka. Ztozono$¢ obliczeniowa.
W3 Reprezentacja wiedzy. Systemy ekspertowe.
W4 Analiza jezyka naturalnego.
W5 Uczenie maszynowe. Formalizm. Atrybuty. Miary. Klasy metod uczenia maszynowego. Wybor
hipotezy. Przeuczenie.
W6 Miary dobroci klasyfikacji/regresji.
W7 Rachunek zdan (logika pierwszego rzg¢du).
W8 Uczenie drzew.
W9 Sieci Bayesa.
W10 |Metoda najblizszych sasiadow (kNN).
W11 |Plytkie sieci neuronowe.
W12 |Klasyfikatory liniowe.
W13 |Metody jadrowe.
Cwiczenia
Lp. Tematyka zajeé
C1 Szukanie rozwiazan/algorytmow prostych probleméw metoda eliminacji przestrzeni stanow:
kwadraty logiczne, sudoku itp.

Cc2 Probabilistyka jako metoda rozwigzywania problemow trudnych.
C3 Postugiwanie si¢ miarami dobroci klasyfikatora. Wyliczanie krzywej ROC.
C4 Kodowanie algorytmoéw CNF i DNF oraz testowanie na przyktadowych danych.
C5 Testowanie algoytmow uczenia drzew na przyktadowych danych.
C6 Klasyfikacja danych wielowymiarowych za pomoca naiwnego klasyfikatora Bayesa.
c7 Badanie obcigzenia i wariancji algorytmu na przyktadzie algorytmu kNN. Przyktady przeuczenia.
Cc8 Whyliczanie klasyfikatoréw liniowych metoda algebry macierzy.
C9 Testowanie metod jadrowych na przyktadowych danych.
C10 |Badanie metod propagacji btgdu w sieciach neuronowych.
Cl11 |Zadania objasniajace wykorzystanie algorytmow rozmytych.

Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow uczenia

Cele zajeé Treci programowe

zajec si¢ kierunkowych
El MT_UBO7 C1 w1, C1

W1, W2, W3, W4, W5, W6,W?7,
E2 MT_UBO07, MT_UQOO03, C1,C2, C5 W8, W9, W10, W11,W12, W13,

MT_UP04,MT_UP06 C1, C2, C3, C4,C5, C6, C7, C8,

C9, C10, C11
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W2, W3, W4, W5, W6, W7,W8,
E3 MT_UBO7, MT_UOO03, C2 C5 W9, W10, W11, Wi2,W13, C1,
MT_UP04,MT_UPO06 ' C2, C3, C4, C5, C6,C7, C8, C9,
C10, C11
W4, W5, W6, W7, W8, W9,W10,
E4 MT_UBO07, MT_UOQ3, C3. C4 W11, W12, W13, C1,C2, C3, C4,
MT_UP04,MT_UP06 ' C5, C6, C7, C8,C9, C10, C11
W4, W5, W6, W7, W8, W9,W10,
Es5 MT_UBO07, MT_UOQ3, C4. C5 W11, W12, W13, C1,C2, C3, C4,
MT_UP04,MT_UPO06 ’ C5, C6, C7, C8,C9, C10, C11
Sposoby i metody weryfikacji:
Ocena formujgca:
Kolokwium 1
Kolokwium 2
Ocena aktywnoSci studenta bez wykladowcy:
projekt
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: 6 PRK
Kierunek studiow: mechatronika
Profil: praktyczny
Nazwa zajeé Eksploatacja urzadzen mechatronicznych
Kategoria zaje¢ Zajecia specjalizacyjne z zakresu: Mechatroniki stosowanej

Rok studiéw / semestr Il rok / IV semestr

Cele zajeé

Cl  Nabycie wiedzy z zakresu podstaw cksploatacji obiektow technicznych (modele decyzyjne w eksploatacii,
metody okreslania stanu technicznego, konserwacji i odnowy maszyn)oraz cyklu zycia urzadzen i systemoéw
mechatronicznych

C2  Opanowanie umiej¢tnosci planowania zadan obstugowych urzadzen mechatronicznych, dla zapewnienia ich
niezawodnej eksploatacji

C3  Rozumie potrzebe, ciaglego doksztatcania si¢, w zakresie eksploatacji systeméw mechatronicznych

Efekty uczenia si¢ dla zajeé

EK1l Wiedza: Student definiuje podstawowe pojecia eksploatacji oraz opisuje cykl zycia urzadzen
mechatronicznych.

EK2 Wiedza: Student wymienia i objasnia eksploatacyjne modele decyzyjne, metody okreslania stanu technicznego,
metody konserwacji i odnowy

EK3 Umiejetnosci: Student planuje zadania obstugowe urzadzen mechatronicznych.

EK4 Kompetencje spoteczne: Student ma §wiadomos$¢ potrzeby ciggtego doksztatcania si¢, w zakresie eksploatacji
urzadzen mechatronicznych.

Tre$ci programowe

Wyktad

Lp. Tematyka zajeé

w1 Eksploatacja jako nauka. Podstawowe pojgcia uzywane w eksploatacji. Modele eksploatacji.

W2 Starzenie si¢ urzadzen technicznych i rodzaje zuzy¢

W3 Zasady uzytkowania urzadzen mechatronicznych.

W4 Systemy obstugi i napraw. Rodzaje napraw, obstug i przegladow

W5 Planowanie i zarzadzanie procesem eksploatacji

Cwiczenia

Lp. Tematyka zajeé

C1 Modelowanie sieciowe proceséw eksploatacji

Cc2 Elementy teorii masowej obstugi.
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C3 Planowanie obstug wybranych urzadzen mechatronicznych

C4 Planowanie przegladéw i napraw wybranych urzadzen mechatronicznych
Efekty uczenia si¢ dla  |Odniesienie do efektow . . -
. . A, Cele zaje¢é Tre$ci programowe
zajec uczenia si¢ kierunkowych
EK1 MT_KO01, MT_W13, MT_W17 |C1 W1, W2, W3, W4, W5
EK2 MT_UB02, MT_W13 C1 W1, W2, W3, W4, W5
MT_UB02, MT_UBOS,
EK3 MT_W13,MT W17 C2 C1,C2,C3,C4
EK4 MT_W17 C3 C1,C2,C3,C4

Sposoby i metody weryfikacji:

Ocena formujgca:
kolokwium

Referat

Zadanie tablicowe

120



)
Tab. Pokrycie efekt

izowane zajecia

ia sie/reali

(efekty uczeni

7

OW uczenia si€

3.2.7 Tabela pokrycia efekt

, przez zajecia

niowanych dla kierunku mechatronika

i

ie zdef;

Oow uczenia s

7

G euenappli o

Hoyen1wepideu ewenoals pepy aupoRepa|

npbdeu ez ausamonan|

\phnopotpoues moprelod epereosyy|

anfedewdsi pepy)|

npbdeu wasauad ien|

enopoupouwesexfisoute|

PAEOGUO NOPOLPOLLES DN

\phowownd ngpepn exoneps|

waueds oy ewelsez pep enopng

oiuopopowes ngpzdod enopn

enopoLp0wEs EXUOYAR | U0

eudan exyupal|

mopeeiadnpns 2uoa

\phuruoEaw YarpeLn ebereos )

eouaBya euns|

foadevansas, Lanerage ‘hosuag]

Nogos auenoue o

s auenappiong

\phwoyulpng oeisy (o ARB R uEmaLRlo

auenouesioxyiet]

exheunaudona]

Wojeusis auezsemaq

eyueuipowmonu one|

femopzsid puoeypaw kawar

whwopsuszid ngs20d epezfeeuom]

sysuenieay seg

suaishs osepap u sadopupay aueypie0D

WphipoReyaw PewEsks W | onisyEDaczg

euenoszis husfs auuasiau|

rwawhiadsyo exuypar oo |

Djuepaq ineispo

ewupat-ovopes spewop|

Rk 0P Y9N e

epeq Hyuin auenoedo amosanduy|

om0 nouawER ORI E

ue e anduo)|

\phusmosueneez gp ausa |

wenafzpop|

amowotip loexd avenocBiu|

anouotip uneuuag

enoosloud ees

eopavez exfate.d epuspms|

\pAmofshuaz N yunO 2l auEOLR o]

ewoucds]

oAU enowe o

(swaisks eepapoma3050n) swai opupa ]

Mouz R uzse

by su0) bnetspoy

\pluoneypau mopep ouponeza|

evezienhn ez

axuoeyyaw i aueSewodsm anosainduy|

eyuonyp010 ‘enoLylo exuoya|

ewenosas euoa]|

eyhonps eyeucin

nojeatew 50jewz AN U exvepa|

e e

enofofeue epuoR1 pupO I

eyfewsop|

piuogzaw op awazpeno iy

exssauly eyges]

Jupayyanshy

Wpepaewo ey

exia

exfishs aeyewaen]

auajots epexunuoy]

Sunarsew auezphuse]

(2hoap ewemoufapod e

eylatfouerupoau psousepn ewapo)

anosINoposs uezpezser e

wsorlawerptuse]

aunhayauenophy]

euloewops asopupay|

Ioexdevaihy owsyemadzay

s yhad|

MTP_wo1

MTP_w21

MTP_W23
MTP.

_uBo1

MTP_UBO2
MTP_UBO3

MTP_UO02
MTP_UO03

MTP_K07

121



Zgodno$¢ programu z obowiazujacymi przepisami prawa:

ustawa z dnia 3 lipca 2018 . - Przepisy wprowadzajqce ustawe - Prawo o szkolnictwie wyzszym
i nauce (Dz. U. poz. 1669),

ustawa z dnia 20 lipca 2018 r. - Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. poz. 1668 z p6zn.
zZm.),

rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa WyZszego z dnia 27 wrzesnia 2018 r. w sprawie
studiéw (Dz. U. poz. 1861),

rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa WyZszego z dnia 20 wrze$nia 2018 r. w sprawie
dziedzin nauki i dyscyplin naukowych oraz dyscyplin artystycznych (Dz.U. poz.1818),

ustawa z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji (Dz. U.z 2018 r. poz.
2153),

rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa WyZszego z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie
charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia sie dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej
Ramy Kwalifikacji (Dz. U. poz. 2218),

Uchwata Nr 67/2018 Senatu Panstwowej WyzZszej Szkoty Zawodowej w Nowym Saczu z dnia
14 grudnia 2018 r. w sprawie okreslenia wymagan dotyczacych dostosowania programu
studiow,

Zarzadzenie Nr 101/2018 Rektora Panstwowej Wyzszej Szkoty Zawodowej w Nowym Saczu
z dnia 21 grudnia 2018 r. w sprawie szczegétowych zasad prowadzenia dokumentacji
programowej studiéw pierwszego i drugiego stopnia oraz jednolitych studiéw magisterskich,

Zarzadzenie Nr 18/2017 Rektora Panstwowej Wyzszej Szkoty Zawodowej w Nowym Saczu
z dnia 18 kwietnia 2017r. w sprawie szczegétowych zasad organizacji zaje¢ z wychowania
fizycznego,

Uchwata Nr 34/2016 Senatu Panstwowej Wyzszej Szkoty Zawodowej w Nowym S3aczu
z 20 maja 2016 r. w sprawie okresSlenia warunkow zwalniania studentéw z obowigzku
odbycia praktyki zawodowe;j.
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