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PROGRAM STUDIOW

dla kierunku studiow ,,Mechatronika”

Poziom studiéw: studia pierwszego stopnia
Profil studiow: ogoélnoakademicki
Forma(y) studiow: studia stacjonarne

Tytut zawodowy nadawany absolwentom: inzynier
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: szosty

Kierunek studiéw przyporzadkowany jest do:

Dziedzina nauki inzynieryjno-techniczne
Dyscyplina naukowa  inzynieria mechaniczna, 60% punktow ECTS
Dziedzina nauki inzynieryjno-techniczne
Dyscyplina naukowa  automatyka, elektronika i elektrotechnika, 30% punktow
ECTS
Dziedzina nauki inzynieryjno-techniczne
Dyscyplina naukowa informatyka techniczna i telekomunikacja, 10% punktéw
ECTS
Dyscyplina wiodaca: inzynieria mechaniczna
Jezyk studidow: polski
Liczba semestrow: siedem

taczna liczba godzin:

Robotyka i automatyka przemystowa: 2322
Techniki komputerowe w mechatronice: 2392

Liczba punktéw ECTS konieczna do ukonczenia studiéw: 210

taczna liczba punktow ECTS, jaka student musi uzyskaé w ramach zaje¢:

- prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli akademickich lub innych
os6b prowadzacych zajecia:

Robotyka i automatyka przemystowa: 106,0
Techniki komputerowe w mechatronice: 107,5

- z dziedziny nauk humanistycznych i nauk spotecznych: 18



Wymiar, liczba punktéw ECTS, zasady i forma odbywania praktyk zawodowych:
4 tygodnie, 4 ECTS

W ramach praktyki zawodowej realizowanej po VI semestrze (zaliczenie nastepuje
w VIl semestrze) w wymiarze dydaktycznym 4 tygodni student powinien uzyskac¢ 4
punkty ECTS. Celem praktyki jest praktyczna weryfikacja wiedzy, umiejetnosci i kom-
petencji spotecznych nabytych przez studenta w czasie studidw oraz przygotowanie
go do wykonania pracy koncowej. Student odbywa praktyke w przedsiebiorstwach go-
spodarki narodowej. Praktyka w reprezentatywnych, wiasciwych dla kierunku ksztat-
cenia firmach gospodarki narodowej, odbywa sie na podstawie dwustronnego porozu-
mienia w sprawie praktyki studenckiej oraz programu praktyki. Praktyka moze by¢
takze realizowana w formie indywidualnego projektu studenta pod kierunkiem nauczy-
ciela akademickiego w czasie trwania studiéw. Nadzor dydaktyczno-wychowawczy na
praktykg sprawuje opiekun praktyki lub kierownik projektu.

Opis zakladanych efektow uczenia sie uwzglednia:

- uniwersalne charakterystyki pierwszego stopnia okreslone w zatgczniku do ustawy
z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji

- charakterystyki drugiego stopnia okreslone w zatgczniku do rozporzadzenia Mini-
stra Nauki i Szkolnictwa WyZzszego z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie charakte-
rystyk drugiego stopnia efektow uczenia sie dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Pol-
skiej Ramy Kwalifikacji, w tym réwniez umozliwiajgcych uzyskanie kompetencji in-
zynierskich

i jest ujety w trzech kategoriach:

- kategoria wiedzy (W), ktéra okresla:
- zakres i gtebie (G) - kompletnos¢ perspektywy poznawczej i zaleznosci,
- kontekst (K) - uwarunkowania, skutki.

- kategoria umiejetnosci (U), ktéra okresla:

- w zakresie wykorzystania wiedzy (W) - rozwigzywane problemy i wykonywane
zadania,

- w zakresie komunikowania sie¢ (K) - odbieranie i tworzenie wypowiedzi, upo-
wszechnianie wiedzy w srodowisku naukowym i postugiwanie sie jezykiem ob-
cym,

- w zakresie organizacji pracy (O) - planowanie i prace zespotowa,

- w zakresie uczenia sie (U) - planowanie wiasnego rozwoju i rozwoju innych osoéb.

- kategoria kompetencji spotecznych (K) - ktéra okresla:
- w zakresie ocen (K) - krytyczne podejscie,
- w zakresie odpowiedzialnosci (O) - wypetnianie zobowigzan spotecznych
i dziatanie na rzecz interesu publicznego,
- w odniesieniu do roli zawodowej (R) - niezaleznos$¢ i rozwoj etosu.



Objasnienie oznaczen:
- w kolumnie symbol i numer efektu:
- K- kierunkowe efekty uczenia sie;
- W, U, K (po podkresiniku) - kategoria - odpowiednio: wiedzy, umiejetnosci, kom-
petencji spotecznych;
- 01,02, 03, .... - numer efektu uczenia sie.

- w kolumnie kod sktadnika opisu - X_P6 - kod skfadnika opisu charakterystyk dru-
giego stopnia dla kwalifikacji na poziome 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji, gdzie X ozna-
cza rozwiniecie opisu dla obszaru ksztatcenia:

a) T - w zakresie nauk technicznych,
b) Inz - kompetencje inzynierskie,
c) brak X - odniesienie do charakterystyk bez rozwiniecia opisu dla obszaru ksztat-

cenia.
Symbol .
i numer Opis zakladanych efektéw ksztatcenia Kod skiadnika
opisu
efektu
WIEDZA Absolwent:

Ma wiedze w zakresie matematyki obejmujgca algebre, analize,
probabilistyke oraz elementy metod numerycznych niezbedne do:

K Wo1 | 1) opisu i analizy dziatania elementow, uktadow, urzadzen

- i systemow mechatronicznych; P6S_WG

2) opisu i analizy algorytmow przetwarzania sygnatow;

3) syntezy elementdw, ukfadow, urzadzen i systemdédw mecha-
tronicznych

Ma wiedze w zakresie fizyki obejmujgca mechanike, termodyna-
mike, optyke, elektrycznosé i magnetyzm, fizyke jadrowg oraz
fizyke ciata statego, w tym wiedze niezbedng do zrozumienia pod- P6S WG
stawowych zjawisk fizycznych wystepujgcych w elementach
i uktadach mechatronicznych oraz w ich otoczeniu

K_W02

Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakre-
sie mechaniki obejmujgcy: statyke, podstawy wytrzymatosci ma-

P6S_WG
K_Wo03 | teriatow, kinematyke, dynamike, podstawy teorii drgan, mecha- In3 P_GS W
nike ptyndw, pozwalajgcg rozwigzywac typowe zagadnienia inzy- nz._ G -
nierskie przy projektowaniu, wytwarzaniu i eksploatacji urzgdzen
mechatronicznych
Ma uporzgdkowang i podbudowang wiedze teoretyczng w zakre- P6S WG
K W04 | sie elektrotechniki, elektroniki analogowej i cyfrowej umozliwia- L
- . . . X . Inz._P6S_W
jaca witagczenie elementéw oraz uktadow elektrycznych i elektro- _G -

nicznych do uktadu, urzgdzenia lub systemu mechatronicznego

Ma uporzagdkowang wiedze w zakresie architektury komputeréw, P6S WG

K_W05 algorytmizacji, metodyki i techniki programowania oraz budowy | Inz. P6S W
baz danych G
P6S_WG

K_Wo06 | Ma podstawowg wiedze w zakresie elementéw i uktadow optoe-

lektronicznych Inz._P6S_W

G




Ma elementarng wiedze w zakresie architektury systemdw i sieci

komputerowych oraz systemow operacyjnych, niezbedng do P6S_WG
K_Wo7 instalacji, obstugi i utrzymania narzedzi informatycznych stuzg- | Inz. P6S_ W
cych do projektowania, obliczeh inzynierskich i wytwarzania G
elementéw, ukfadéw i systemdéw mechatronicznych
Ma uporzadkowang wiedze z automatyki wraz z elementami P6S_WG
K_W08 robotyki i teorii sterowania odnoszgcg sig do uktadéw i systeméw | Inz._ P6S W
mechatronicznych G
. e P6S_WG
K_WO09 | Ma podstawowg wiedze dotyczacg budowy materiatow i inzynierii Inz. P6S W
wytwarzania elementow mechanicznych ne._ G -
Ma podstawowg wiedze dotyczgcg zapisu konstrukcji uktadow P6S_WG
K_W10 i urzgdzen mechatronicznych oraz symulacji ich dziatania z wy- | Inz._ P6S_W
korzystaniem specjalistycznego oprogramowania G
. . P6S_WG
K W11 | Ma podstawowg wiedze dotyczgca konstrukcji maszyn wykorzy- .

— . Inz._P6S_W
stywanych w uktadach mechatronicznych - G -
Ma uporzadkowang wiedze dotyczgcg obszaréow zastosowania P6S_WG

K_W12 zaawansowanych narzedzi wspomagajgcych proces projektowa- | Inz. P6S W
nia, wytwarzania i eksploatacji G
: . - P6S_WG
K W13 | Ma podstawowg wiedze z zakresu metrologii wielkos$ci elektrycz- )

— . Inz._P6S_W
nych i nieelektrycznych _G -
Ma podstawowg wiedze niezbedng do rozumienia pozatechnicz- PES WK

K W14 | nych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej, zna podstawowe L

— . . o o Inz._P6S_W
zasady bezpieczenstwa i higieny pracy z urzgdzeniami mechatro- - G -
nicznymi

. . L P6S_WG
K W15 | Ma elementarng wiedze na temat cyklu zycia urzadzen i syste- )

— ] ) Inz._P6S_W
mow mechatronicznych _G -
Ma podstawowg wiedze o sposobach uwzgledniania na etapie PES WG

K W16 | projektowania: podstawowych wskaznikéw jakosci urzgdzen .

- ; ] . . . iy .. | Inz._P6S_W
i systemow mechatronicznych takich jak niezawodnos¢, trwatosé, - G -
gotowosc¢ i bezpieczenstwo oraz strategii eksploatacji
Ma elementarng wiedze w zakresie zarzgdzania, w tym zarzadza- P6S_WK

K_W17 nia jakoscig i prowadzenia dziatalnosci gospodarczej oraz kom- | Inz._P6S W
puterowego wspomagania zarzgdzania K
K_W18 | Ma elementarng wiedz¢ w zakresie ochrony wtasnosci intelektu- PES WK
alnej oraz prawa patentowego -
. o : : : . P6S_WK
K W19 | Zna ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przed- .

- . - L o Inz._P6S_W

siebiorczosci, wykorzystujgcej wiedze z mechatroniki - K -




K_W20

Zna i rozumie charakter, miejsce i znaczenie nauk spotecznych

i humanistycznych oraz ich relacje do innych nauk P6S_WG
UMIEJETNOSCI Absolwent:
Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych
K U011 | zrédet; potrafi integrowacC uzyskane informacje, dokonywac ich
- . . . . L o P6S_UW
interpretacji, a takze wyciggac¢ wnioski oraz formutowa¢ i uzasad-
niac¢ opinie
Potrafi pracowaé¢ indywidualnie i w zespole; umie oszacowaé

K_U02 czas potrzebny na realizacje zadania; potrafi opracowac i zreali- P6S_UO
zowaé harmonogram prac zapewniajgcy dotrzymanie terminéw
Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczgca realizacji zadania

K_U03 inzynierskiego i przygotowac tekst zawierajgcy oméwienie wyni- P6S UK
kow realizacji tego zadania

K_U04 | Potrafi przygotowac notatke i przedstawi¢ krotka prezentacje P6S UK
poswiecong realizacji zadania inzynierskiego -

K U05 | Ma umiejetnos¢ samoksztatcenia sie i planowania podnoszenia

_ N P6S_UU
kompetencji zawodowych -
Potrafi postugiwac¢ sie jezykiem obcym na poziomie B2 Europej-

K_U06 | skiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jgzykowego, w stopniu P6S UK
wystarczajgcym do porozumiewania si¢ i czytania ze zrozumie- -
niem tekstéow technicznych
Potrafi stosowa¢ aparat matematyczny wiasciwy dla dyscyplin

K_U07 | naukowych nauczanych na kierunku mechatronika, potrafi PES UW
rozwigza¢ podstawowe zagadnienia matematyczne wystepujgce -

w procesie projektowania uktadéw mechatronicznych

K_U08 | Potrafi zidentyfikowa¢ zjawiska fizyczne wystepujace w uktadach P6S_UW
mechatronicznych Inz_P6S_UW
Potrafi wykona¢ obliczenia wytrzymato$ciowe elementéw kon-

K_U09 | strukeji oraz wyznaczyC przyspieszenia i predkosci elementow P6S_UW
maszyn; potrafi wykona¢ pomiary podstawowych witasciwosci | Inz_P6S_UW
wytrzymatosciowych materiatéw

K_U10 Potrafi projektowac i analizowa¢ obwody elektryczne Pes_Uw

prol y ety Inz_P6S_UW

K_U11 | Potrafi projektowac i analizowac proste uktady i systemy elektro- P6S_UW
niczne, w tym proste systemy cyfrowego przetwarzania sygnatéw | Inz_P6S_UW

K U12 Potr?ﬁ ff)rmulowa’c i rozwazywac proste. zadam? llnzynllerskle' P6S_UW

— z dziedziny uktaddéw sterowania, umie projektowaé i analizowac .
. Inz_P6S_UW
proste uktady automatyki

K U13 P.otrafi op_racoyva.(’: allgorytm,. postuzy¢ sie jezykami programo.wa-. P6S_UW

— nia wysokiego i niskiego poziomu oraz odpowiednimi narzedziami Inz P6S UW

informatycznymi do opracowania programow komputerowych do




symulacji dziatania urzgdzen mechatronicznych lub sterowania
tymi urzgdzeniami

K_U14 | Umie dobra¢ materiaty przy projektowaniu, wytwarzaniu i eksplo- P6S_UW
atacji urzadzen mechatronicznych Inz_P6S_UW

K_U15 | Potrafi zaprojektowa¢ elementarne procesy technologiczne P6S_UW
wytwarzania urzgdzen mechatronicznych Inz_P6S_UW
Umie zaplanowac¢ doswiadczenie, potrafi postugiwac sie przyrzg-

K U16 dami do pomiaru po'dsta’wowych wielkosci mechanlcz.nych i elek- P6S_UW

— trycznych oraz dobiera¢ przyrzad lub metode pomiaru wedtug .
. . . . . Inz_P6S_UW
okreslonego kryterium, umie przeprowadzi¢ statystyczng analize
wynikow doswiadczenia
K U17 Pot'rafl korzysta_c z. kart katalogowych, |nst.ruk01| naplsar.lych P6S_UW
— w jezyku polskim i obcym w celu dobrania odpowiedniego .
. Inz_P6S_UW
elementu lub uktadu mechatronicznego
K U18 Potra.fl stosowgc wiasciwe srodowiska program.lstyczr)e, symu!a- P6S_UW
— tory i narzedzia komputerowego wspomagania projektowania, .
A . . . Inz_P6S_UW
wytwarzania i eksploatacji urzgdzen mechatronicznych

K U19 P.otrafl zapro;ektowag uktad, ur.z’adzc?nle oraz s.ystem mgchatro- P6S_UW

— niczny z uwzglednieniem kryteriow uzytkowych i ekonomicznych, .
. , . o : Inz_P6S_UW
uzywajgc wtasciwych metod, technik i narzedzi
Potrafi przeprowadzi¢ analize pracy oraz krytycznie oceni¢ funk-

K_U20 | cjonowanie elementu oraz zaplanowac proces testowania P6S_UW
elementu, uktadu, prostego systemu w celu ustalenia ich charak- | Inz_P6S_UW
terystyk lub wykrycia btedéw.

K_U21 | Potrafi zaplanowa¢ i nadzorowa¢ proces eksploatacji urzadzen P6S_UW
mechatronicznych Inz_ P6S_UW

K_U22 | Potrafi dostrzegac aspekty systemowe i pozatechniczne przy P6S_UW
formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich Inz_P6S_UW
Ma podstawowe przygotowanie do pracy w srodowisku przemy-

K_U23 stowym oraz zna zwigzane z tg pracg zasady bezpieczenstwa P6S _UO
i higieny pracy
Potrafi identyfikowa¢ i interpretowaC¢ podstawowe zjawiska

K_U24 i procesy spoteczne, humanistyczne i prawne w zakresie dyscy- P6S_UW
plin naukowych wtasciwych dla kierunku studiow

KOMPETENCJE SPOLECZNE Absolwent:
Jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz uznawa-

K_KO1 | hia znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu problemow poznawczych P6S_KK
i praktycznych
Jest gotéw do wypetniania zobowigzanh spotecznych, wspdtorga-

K_K02 | nizowania dziatalnosci na rzecz interesu publicznego, inicjowania PES KO

dziatania na rzecz interesu publicznego oraz myslenia i dziatania
W sposOb przedsiebiorczy




K_KO03

Jest gotow do odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych,
a szczegolnie do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wyma-
gania tego od innych oraz dbatosci o dorobek i tradycje zawodu

P6S_KR

Grupy zaje¢ / przedmioty’, ich skrocone opisy (programy ramowe),
przypisane do nich punkty ECTS
i efekty uczenia (odniesienie do efektow kierunkowych)

nazwa grupy zaje¢
nazwa przedmiotu: skréocony opis (program ramowy)

liczba
pkt ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie
do efektow
kierunkowych

grupa tresci ksztatcenia ogdlnego
przedmioty ogoéine

21,0

Al

Etyka zawodowa:

Etyka ogdlna, ktora jest podstawg do etyki zawodowej:
przedmiot i dziaty etyki, podstawowe pojecia i kategorie
etyczne, systemy i kierunki etyczne. Etyka zawodowa:
istota i zadania etyk zawodowych, istota i funkcje kodek-
sow etycznych, tradycyjne i wspdofczesne kodeksy
etyczne oraz wymogi etyczne w zawodach technicz-
nych.

1,5

NS

K_W20
K_U24
K_KO03

A2

Wprowadzenie do studiowania:

Metodyka nowoczeshego studiowania. Metody i tech-
niki efektywnego uczenia sie. Nowoczesne techniki
wspomagajgce proces studiowania.

0,5

NS

K_U05
K_KO1

A3

Podstawy zarzadzania i przedsigbiorczosci:

Celem przedmiotu jest przekazanie wiedzy teoretycznej
i praktycznej w zakresie podstaw zarzgdzania we
wspofczesnych przedsiebiorstwach. Wprowadzenie
studentébw w podstawowe zagadnienia problematyki
wspofczesnego zarzgdzania oraz zapoznanie z mecha-
nizmami funkcjonowania organizacji. Przedstawienie
najwazniejszych metod i narzedzi wsparcia przedsie-
biorczosci w Polsce. Wyktad aktywizujgcy studentéw
Z jednoczesng prezentacjg przyktadow odnoszgcych
sie do najlepszych praktyk zarzgdzania i przedsigbior-
czosci. Cwiczenia przygotowywane w formie; analizy
przypadkdéw, prezentacji audio - wizualnych oraz
rozwigzan | prezentacji przygotowywanych przez
studentow.

3,0

NZJ

K_W19
K_U23
K_K02

A4

Wybrane zagadnienia prawa:

Zagadnienia wprowadzajgce. Akty indywidualne i akty
normatywne. Pojecie i przebieg procesu stosowania
prawa. Zrédta prawa miedzynarodowego i prawa Unii
Europejskiej. Pojecie stosunku prawnego. Czynnos$ci
prawne i inne zdarzenia cywilnoprawne. Spotki prawa
handlowego.

1,5

NP

K_W18
K_W19
K_U24

A5

Wprowadzenie do informatyki:

Wprowadzenie do architektury i funkcjonowania wspot-
czesnych komputerow. Podstawy sieci komputerowych
oraz sieci Internet. Systemy operacyjne z rodzin
Windows oraz Linux. Standardy, formaty i programy
komputerowe  dla  elektronicznych  dokumentow

3,0

ITT

K_WO05
K_U13

1 karty informacyjne przedmiotéw sg opracowywane i udostepniane w terminie 30 dni przed rozpocze-
ciem semestru, w ktérym jest realizowany przedmiot

9




nazwa grupy zaje¢
nazwa przedmiotu: skréocony opis (program ramowy)

liczba
pkt ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie
do efektow
kierunkowych

biurowych. Edytory tekstu - wybrane funkcje oraz zasto-
sowania. Arkusze kalkulacyjne. Oprogramowanie do
prezentacji multimedialnych. Pakiety obrébki grafiki.
Podstawy programowania w jezyku wysokiego
poziomu.

A6

Wychowanie fizyczne:

Ksztaftowanie pozgdanych zachowan i postaw wobec
wtasnego zdrowia, rozbudzanie zainteresowan sporto-
wych. Praktyczne uczestnictwo w uprawianiu réznych
dyscyplin sportowych i form aktywnosci ruchowej (atle-
tyka terenowa i nordic walking, badminton, biegi na
orientacje, gimnastyka, kulturystyka, lekkoatletyka,
pitka siatkowa, pitka nozna, pitka koszykowa, sporty
walki, strzelectwo sportowe, tenis stotowy, ergometr
wio$larski). Rozwdj i podwyzszenie sprawnosci funkcjo-
nalnej uktadu krgzeniowo-oddechowego i miesniowego,
stymulowanie rozwoju uktadu ruchu.

0,0

A7

Jezyk obcy:

Materiat strukturalno-gramatyczny: powtérzenie, roz-
szerzenie i usystematyzowanie nastepujgcych zagad-
nien: czasy gramatyczne/czasy narracji; strona
czynna/bierna; mowa zalezna; tryb warunkowy; tworze-
nie pytan; kolokacje; zdania ztozone; szyk wyrazdéw
w zdaniu; czasowniki modalne; czasowniki frazowe.
Materiat pojeciowo-funkcyjny: prosby; sugestie; oferty;
porady; przyzwolenie/odmowa; zaprzeczenia,
zgoda/niezgoda; wyrazanie opinii, przyczyny/skutku;
powodu/celu; zyczenie, przepraszanie; podsumowanie;
wybor rejestru/stylu.

8,0

K_U05

A8

Historia Polski — wybrane aspekty:

Historia Polski od poczatku polskiej parnstwowo$ci do
przetomu XX i XXI wieku: Polska Piastow, Jagiellonow,
wtadcow elekcyjnych, epoka rozbioréw, odzyskanie
niepodlegfosci w 1918 r. oraz dzieje panstwa polskiego
w okresie miedzy-wojennym, Il wojnie Swiatowej i po jej
zakonczeniu.

2,0

K_W20

A9

Ochrona wtasnosci intelektualnych:

Historia ochrony wtasno$ci przemystowej w Polsce i na
Swiecie. Miedzynarodowe organizacje ochrony wiasno-
Sci intelektualnych. Ochrona patentowa, wzory uzyt-
kowe i wzory przemystowe. Znaki towarowe, oznacze-
nia geograficzne, znaki handlowe i ustugowe. Topogra-
fie uktadow scalonych. Postepowanie przed Urzedem
Patentowym RP. Procedury, opfaty, rejestry. Prawo
autorskie i prawa pokrewne — Copyright.

1,5

NP

K_W18

A.10

Bezpieczenstwo i higiena pracy:

BHP w obowigzujgcym stanie prawnym. Zasady bezpie-
czenstwa i higieny pracy (nauki) - requty bezpiecznego
postepowania, wymagane przy wykonywaniu okreslo-
nej pracy (czynnosci), wynikajgce z przestanek nauko-
wych i technicznych. Ochrona przed zagrozeniami dla
zdrowia i bezpieczenstwa studentow. Stosowanie $rod-
kow ochrony indywidualnej na zajeciach (Cwiczeniach).
Ubezpieczenia od nastepstw nieszczesliwych wypad-
kow. Postepowanie w razie wypadkow i w sytuacjach

0,0
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nazwa grupy zaje¢
nazwa przedmiotu: skréocony opis (program ramowy)

liczba
pkt ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie
do efektow
kierunkowych

zagrozen. Zasady udzielania pierwszej pomocy
przedlekarskie;.

grupa tresci ksztatcenia podstawowego
przedmioty podstawowe

60,0

B.1

Wprowadzenie do metrologii:

Miejsce i rola metrologii jako interdyscyplinarnego
obszaru wiedzy we wspdfczesnym spoteczenstwie.
Definicje podstawowych poje¢ z zakresu metrologii.
Istota podstawowych metod pomiarowych. Budowa
oraz przeznaczenie podstawowych wzorcow i przyrzg-
déw pomiarowych wielko$ci fizycznych. Bfedy i niepew-
no$¢ pomiaru.

2,0

AEE

K_Wo04
K_U18

B.2

Matematyka 1:

Przedmiot stuzy do poznania i zrozumienia przez stu-
dentéw podstawowych pojec¢ i twierdzen matematyki,
szczegdlnie algebry z geometrig analityczng, oraz
opanowania elementarnych umiejetnosci rachunko-
wych z zakresem wiedzy obejmujgcym: liczby rzeczywi-
ste; funkcje elementarne; liczby zespolone; macierze,
wyznaczniki, uktady liniowych réwnan algebraicznych,
przestrzenie wektorowe; proste, ptaszczyzny
i powierzchnie drugiego stopnia w przestrzeni trojwy-
miarowe;.

6,0

K_WO1
K_U07

B.3

Matematyka 2:

Przedmiot stuzy do poznania i zrozumienia przez
studentéw podstawowych poje¢ i twierdzei matema-
tyki, szczegolnie analizy matematycznej, oraz opano-
wania elementarnych umigjetnosci rachunkowych
z zakresem wiedzy obejmujgcym: liczby rzeczywiste,
ciggi liczbowe i szeregi liczbowe, rachunek rozniczkowy
i catkowy funkcji jednej zmiennej rzeczywistej i rowna-
nia réZzniczkowe zwyczajne.

6,0

K_WO1
K_U07

B.4

Podstawy grafiki inzynierskiej:

Podstawy wykonania i umiejetno$¢ odczytywania inzy-
nierskiej dokumentacji technicznej. Metody odwzorowar
figur geometrycznych na ptaszczyznie, oparte na rzuto-
waniu rownolegtym i Srodkowym. Normalizacja w zakre-
sie dokumentacji technicznej. Zapoznanie sie z podsta-
wowym oprogramowaniem wspomagajgcym proces two-
rzenia dokumentacji techniczne;j.

3,0

K_W10

B.5

Matematyka 3:

Przedmiot stuzy do poznania i zrozumienia przez
studentow podstawowych pojec i twierdzen matema-
tyki, szczegdlnie analizy matematycznej, oraz opano-
wania elementarnych umiejetnosci rachunkowych
z zakresem wiedzy obejmujgcym: rachunek réznicz-
kowy i catkowy funkcji wielu zmiennych rzeczywistych;
analize wektorowg; rachunek prawdopodobieristwa
i elementy statystyki matematycznej.

4,0

K_WO1
K_U07

B.6

Fizyka 1:

Omdéwienie podstawowych poje¢ i praw rzgdzgcych
ruchem ciat dla modeli punktu materialnego i bryty
sztywnej: znajdowanie rownan ruchu, stosowanie
zasad dynamiki dla ruchu prostoliniowego i krzywolinio-
wego w uktadach inercjalnych i nieinercjalnych. Porow-
nanie fizyki newtonowskiej i relatywistycznej.

6,0

NF

K_W02
K_U01,
K_U08
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Omowienie klasycznej teorii grawitacji i wielko$ci opisu-
jacych pole grawitacyjne. Przedstawienie podstawo-
wych poje¢ i praw rzgdzgcych ruchem drgajgcym
i falowym oraz zjawisk charakterystycznych dla tych
ruchéw. Omoéwienie podstaw termodynamiki klasycz-
nej. Omoéwienie oddziatywan elektrostatycznych oraz
wielkoSci opisujgcych to pole.

B.7

Grafika inzynierska:

Systemy CAD/CAM/CAE organizacja i struktura. Wyko-
nywanie rysunkéw 2D. Modelowanie bryt na bazie
prymitywoéw oraz krzywych NURBS. Modelowanie pod-
zespotow brytowych z wykorzystaniem normaliéw.
Wykonywanie rysunkéw wykonawczych (2D) z elemen-
téw brytowych oraz rysunkéw zestawieniowych (2D)
zZ podzespotow brytowych. Wprowadzanie zmian
w rysunkach 2D i brytach.

3,0

K_W10

B.8

Informatyka:

Podstawowe pojecia z dziedziny informatyki. Algorytmi-
zacja zadan przetwarzania danych. Podstawy progra-
mowania w jezyku wysokiego poziomu. Programy
wspomagajgce zarzgdzanie z wykorzystaniem baz
danych. Funkcje bazy danych. Baza danych
a system zarzgdzania bazg danych (SZBD). Relacyjne
modele danych. Strukturalny jezyk zapytarn SQL.
Architektury SZBD. Sieci komputerowe a SZBD.

3,0

ITT

K_W05
K_Wo07
K_U01

K_U13

B.9

Nauka o materiatach:

Podstawy inzynierii materiatowej. Zasady wfasciwego
doboru materiatow i ich wplyw na bezpieczenstwo
w eksploatacji maszyn | urzgdzen technicznych.
Rodzaje materiatéw inzynierskich. Sposoby oznaczania
gatunkéw wg norm UE. Zwigzek pomiedzy wtasciwo-
Sciami fizycznymi i uzytkowymi materiatow konstrukcyj-
nych a ich sktadem chemicznym i stanem obrobki.

4,0

IMat

K_W09
K_U14

B.10

Inzynieria wytwarzania:

Podstawowe wiadomosci dotyczgce procesu skrawa-
nia. Materialy stosowane na narzedzia skrawajgce.
Technologia obrdbki wiérowej. Technologia obrobki
Sciernej oraz inne metody obrobki ubytkowej. Obrabiarki
skrawajgce do metali — przyrzgdy i uchwyty obrobkowe.
Podstawy projektowania procesow technologicznych —
elementy sktadowe procesu obrébki, dobor potfabryka-
téw. Technologiczne aspekty metalurgii proszkow.
Technologie przetworstwa stosowane do wybranych
tworzyw sztucznych. Podstawy spajalnictwa. Metody
spawania i zgrzewania. Spawalnicze metody nakfada-
nia powtok.

3,0

K_W09
K_W12
K_U14
K_U23

B.11

Metrologia 1:

Cyfrowa technika pomiarowa — wprowadzenie. Analo-
gowe | cyfrowe przyrzady do pomiaru wielkoSci elek-
trycznych. Oscyloskop analogowy vs. cyfrowy. Pomiary
wielkosci elektrycznych. Pomiary wielkosci geometrycz-
nych. Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami
elektrycznymi. Przetworniki pomiarowe w systemach
mechatronicznych. Cyfrowe systemy pomiarowe.

3,0

AEE

K_W13
K_U16

B.12

Fizyka 2:

4,0

NF

K_W02
K_U01
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Omodwienie podstawowych pojec i praw rzgdzgcych prg-
dem elektrycznym. Wprowadzenie pojecia pola magne-
tycznego i wielkoSci je opisujgcych oraz poréwnanie
z polami elektrostatycznym i grawitacyjnym. Omoéwienie
pola elektromagnetycznego oraz praw nim rzgdzgcych.
Wprowadzenie podstawowych pojec optyki. Omoéwienie
dualizmu  korpuskularno-falowego promieniowania.
Omodwienie budowy atomu z uwzglednieniem pojec
kwantowych. Wprowadzenie pojecia dualizmu korpu-
skularno-falowego materii. Omowienie zasady kon-
strukcji lasera i cech $wiatta laserowego. Zapoznanie
z podstawami fizyki ciata statego, wprowadzenie
modelu pasmowego, omdéwienie podstawowych zjawisk
fizycznych w péfporzewodnikach. Omoéwienie budowy
Jadra atomowego, zjawisk i praw promieniotwdérczosci
oraz reakcji rozszczepienia jgder ciezkich i syntezy
Jader lekkich.

K_U08

B.13

Elektrotechnika i elektronika 1:

Obwody elektryczne prgdu statego i przemiennego.
Metody analizy i projektowania oraz okres$lania podsta-
wowych parametrow i charakterystyk. Zasada dziatania
wybranych maszyn prgdu statego i przemiennego.
Podstawowe elementy i uktady elektroniczne ich para-
metry i charakterystyki. Wykonywanie pomiarow elek-
trycznych w obwodach i uktadach elektronicznych
w celu okre$lenia parametrow i charakterystyk. Wyko-
nywanie odpowiednich sprawozdan z przeprowadzo-
nych pomiarow.

6,0

AEE

K_Wo04
K_U10
K_U11

K_U16

B.14

Mechanika techniczna:

Statyka obejmuje pojecia i zasady statyki, zagadnienia
redukcji uktaddéw sit i warunkéw réwnowagi, prawa
tarcia oraz sposoby obliczania S$rodkéw ciezkoSci.
Wytrzymato$¢ materiatow zawiera podstawowe pojecia
wytrzymatosci materiatdw, zagadnienia rozciggania,
Sciskania, zginania, skrecania i wyboczenia, charakte-
rystyke wielowymiarowego stanu naprezenia, oblicze-
nia ugiec¢ belek i kratownic ptaskich. Kinematyka obej-
muje podstawowe pojecia i okreSlenia kinematyki, kine-
matyke punktu, ruch ciata sztywnego, ruch ztozony
punktu, ruch ptaski oraz ruch kulisty ciata sztywnego.
Dynamika zawiera podstawowe pojecia i okreslenia
dynamiki, dynamike punktu i uktadu punktéw material-
nych, dynamike ruchu obrotowego oraz ruchu ptaskiego
ciata sztywnego. Elementy mechaniki analitycznej obej-
muje opis modelu dynamiki obiektu rzeczywistego oraz
definicje  specjalnych elementéw odksztatcalnych
0 wiasnosciach liniowych: Wprowadza rozszerzong
klasyfikacje wiezdw, definicje ogélnego réwnania dyna-
miki oraz rownania Lagrange’a.

6,0

K_W03
K_U08
K_U09
K_U17
K_K03

B.15

Laboratorium wytrzymatosci i nauki o materiatach:

Doswiadczalne wyznaczanie wielkoSci odksztafcenia
i naprezenia w wybranym przekroju belki zginanej.
Doswiadczalna weryfikacja wzoru okreslajgcego linie
ugiecia belki zginanej. Obliczanie reakcji konstrukcji sta-
tycznie niewyznaczalnej. Do$wiadczalne wyznaczanie
stafych materiatowych, tj. modutu Young’a i liczby Pois-
son’a prébki metalowej. Eksperymentalne wyznaczenie

2,0

K_U09
K_U14
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sity krytycznej w precie $ciskanym. Analiza termiczna
stopéw. Badanie mikroskopowe struktury stali, staliw
i zeliw. Badanie mikroskopowe stopoéw metali niezela-
znych. Analiza dylatometryczna metali. Pomiary twardo-
Sci metali. Badanie hartowno$ci stali. Umacnianie wy-
dzieleniowe stopow aluminium. Badanie gestosci mate-
riatbw porowatych i proszkéw.

grupa tresci ksztatcenia kierunkowego
przedmioty kierunkowe

46,0

C1l

Podstawy konstrukcji maszyn:

Opanowanie umiejetnosci projektowania elementéw
i zespotow konstrukcyjnych maszyn, zagadnienia
dotyczgce wytrzymato$ci zmeczeniowej elementow
i zespotéw konstrukcyjnych maszyn oraz zagadnienia
z zakresu trybologii.

4,0

K_W11
K_W14
K_U15
K_U16
K_K02

C2

Laboratorium informatyki i mechaniki:
Wykonywanie w Matlabie aplikacji wykorzystujgcych
instrukcje warunkowe, wyboru i iteracyjne. Konstruowa-
nie w Matlabie funkcji, operowanie plikami, zobrazowa-
nie wynikéw obliczenr na wykresach. Rozwigzywanie
zadann przygotowania modelu logicznego danych.
Weryfikacja i dokumentacja modelu. Indywidualne
zadanie zaprojektowania i budowy bazy danych. Opra-
cowanie instrukcji obsfugi oraz dokumentacji bazy
danych. Obliczenia statycznie obcigzonej belki oraz
kratownicy przestrzennej z wykorzystaniem oprogramo-
wania ANSYS Mechanical APDL. Obliczenia statyczne
elementu ptaskiego oraz przestrzennego z wykorzysta-
niem oprogramowania ANSYS Workbench.

3,0

IMITT

K_WO05
K_Wo07
K_U01

K_U04
K_U07
K_U09

C3

Laboratorium inzynierii wytwarzania i pomiaréw
warsztatowych:

Podstawowe wiadomosci dotyczgce projektowania
odlewéw. Metody wytwarzania odlewdw. Wiedza na
temat wptywu wybranych parametrow procesu praso-
wania proszku, a takze procesu wykonywania odlewu
na wybrane wifasciwosci wytworzonego wyrobu. Pod-
stawy teoretyczne obrobki plastycznej. Metody wytwa-
rzania elementéw cze$ci maszyn za pomocqg ksztatto-
wania plastycznego. Podstawy organizacji montazu.
ZnajomosSc¢ podstawowych przyrzadow warsztatowych.
UmiejetnoS¢ wykonania pomiaréw przy uzyciu podsta-
wowych przyrzgdéw warsztatowych. Podstawowe
wiadomo$ci o maszynach wspotrzednoSciowych.
Pomiary wspotrzednosciowe. Wiedza z zakresu pomia-
row gwintéw i két zebatych.

3,0

K_W09
K_W12
K_W13
K_U14

c4

Podstawy automatyki:

Podstawowe pojecia teorii sterowania. Rodzaje i struk-
tury uktadbéw sterowania. Struktura ukfadu regulacji
automatycznej. Elementy uktadéw automatyki. Modelo-
wanie obiektéw i elementéw automatyki. Transmitancja
operatorowa, widmowa, przestrzen stanu. Sterowal-
no$¢ i obserwowalnos$¢. Charakterystyki czasowe
i czestotliwo$ciowe. Stabilno$c-kryteria stabilnoSci.
JakoSc procesow regulacji — kryteria jakosci regulacji.
Rodzaje korekcji i typy regulatoréw. Synteza uktadéw
regulacji metodami klasycznymi. Regulacja impulsowa.

4,0

AEE

K_Wo08
K_U12
K_U13
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Transmitancja dyskretna uktadu regulacji impulsowey.
Regulacja cyfrowa - podstawowe struktury. Sterowanie
logiczne i sekwencyjne. Technika systeméw automaty-
zacji: urzgdzenia pomiarowe (czujniki potozenia kato-
wegdo), regulatory (sterowniki), urzgdzenia wykonawcze
(elementy nastawcze i wykonawcze). Systemy zauto-
matyzowane i zrobotyzowane. Struktury robotow I, 11 i Ill
generacji. Metody symulacyjne badania uktadéw dyna-
micznych.

C5

Podstawy robotyki:

Robotyka jako dziedzina nauki. Prawa robotyki. Klasyfi-
kacja robotow i manipulatoréw. Podstawowe elementy
robotéw i manipulatoréw. Opis przestrzenny robotow
i manipulatoréw. Uktady wspétrzednych i ich przeksztat-
canie. Zadanie proste i odwrotne. Wyznaczanie predko-
Sci, przyspieszen, sit oraz momentéw manipulatora.
Efektory robotow. Klasyfikacja i charakterystyka.

2,0

AEE

K_W08
K_U13

C6

Elektrotechnika i elektronika 2:

Analiza obwodéw tréjfazowych oraz prgdéw okreso-
wych niesinusoidalnych. Podstawy filtrow elektrycz-
nych. Budowa i zasada dziafania maszyn elektrycznych
pradu statego i przemiennego. Wiadomosci o dziataniu
pragdu elektrycznego na organizm ludzki oraz zasady
ochrony przeciwporazeniowej w instalacjach i urzadze-
niach elektrycznych. Budowa i zasady funkcjonowania
elementow elektronicznych: tranzystoréw unipolarnych,
ztozonych uktadow elektronicznych: prostownikow ste-
rowanych, zasilaczy impulsowych, przetwornikéw A/C
i C/A. Budowa, zasada dziatania uktadéw nieliniowych
i ich zastosowanie.

5,0

AEE

K_Wo04
K_U10
K_U16

C7

Podstawy konstrukcji maszyn 2:

Opanowanie umiejetnosci projektowania elementéw
i zespotéw konstrukcyjnych maszyn (réwniez z zastoso-
waniem systeméw CAD). Zagadnienia dotyczgce gtow-
nie mechanicznych elementéw i zespotéw napedowych.
tozyska, przektadnie mechaniczne: zebate, cierne
i cieggnowe. Analiza uktadow kinematycznych. Dobor
tozysk, obliczenia przektadni.

3,0

K_W03
K_W10
K_W11
K_U09
K_U17

C.B8

Uklady cyfrowe i mikroprocesorowe:

Wiedza z zakresu cyfrowej reprezentacji informacji
i algebry Boole’a oraz podstawowych cyfrowych ukia-
déw kombinacyjnych i sekwencyjnych. Elementy archi-
tektury procesorow, pamieci potprzewodnikowych
i komputeréw. Prezentowana jest praktyka i narzedzia
programowania kontroleréw x51 w asemblerze oraz
podstawowe protokoty cyfrowej transmisji szeregowey.
Podstawowe funktory (bramki) logiczne i przerzutniki.
Typowe uktady kombinacyjne i sekwencyjne. Klasyfika-
cja i organizacja pamieci pétprzewodnikowych.

50

AEE

K_Wo04
K_U01
K_U11
K_U18
K_U20

C9

Podstawy CAx:

Projektowanie z wykorzystaniem systeméw modelowa-
nia swobodnego oraz parametrycznego. Podstawowe
informacje dotyczgce projektowania systemoéw mecha-
tronicznych oraz zapisu konstrukcji z wykorzystaniem
systemoéw komputerowego wspomagania. Przeglad
zagadnien zwigzanych z inZynierig odwrotng, pomiarem

5,0

K_Wo07
K_W10
K_W17
K_U18
K_U22
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i geometrycznym odwzorowaniem zarébwno powierzchni
swobodnych jak i parametrycznych, komputerowe
wspomaganie obliczen inzynierskich CAE, kompute-
rowe wspomaganie wytwarzania CAM, technologig wy-
twarzania przyrostowego - szybkie prototypowanie oraz
charakterystyke podstawowych metod wykorzystywa-
nych w tzw. druku 3D.

Cc.10

Wprowadzenie do mechatroniki:

Istota mechatroniki, struktury urzadzern mechatronicz-
nych. Sposoby opisu stanu obiektu oraz jego uktadéw.
Sensory obrazowe, sensory dzwieku oraz czujniki
ruchu. Uktady syntezy sygnatow w urzgdzeniach
mechatronicznych. Metody przetwarzania dzwieku.
Modelowanie uktadoéw przetwarzania danych obrazo-
wych. Przetwarzanie danych z czujnikow ruchu, czujni-
kow przyspieszen. Badanie algorytméw i uktadoéw cyfro-
wego przetwarzania: dzwieku, obrazu. Synteza sygna-
tow w urzgdzeniach mechatronicznych.

4,0

K_Wo04
K_WO05
K_U11

K_U12

cl1

Sterowanie w systemach mechatronicznych:
Zagadnienia zwigzane z analizg, projektowaniem, uru-
chamianiem i sterowaniem uktadoéw mechatronicznych
przy wykorzystaniu elementéw pneumatyki i hydrauliki.
Sposdéb doboru i tgczenia ze sobg odpowiednich ele-
mentéw w celu zbudowania danego uktadu, wykorzy-
stujgc do tego wiedze teoretyczng oraz dedykowane
programy narzedziowe. Modelowanie matematyczne
wielowymiarowych dyskretnych i ciggtych obiektow
sterowania. Synteza sprzezen liniowych od wektora
stanu dla tych obiektow, ogodlna i uproszczona teoria
giroskopu.

3,0

AEE/IM

K_W08
K_U07
K_U12
K_U13

Cc.12

Optoelektronika:

Widmo promieniowania optycznego. Podstawowe
zjawiska optyczne. Zrédfa promieniowania optycznego:
diody LED i lasery, detektory termiczne i fotonowe,
Swiatfowody, wybrane zastosowania technik optoelek-
tronicznych. Detektory termiczne i ich parametry.
Noktowizja i termowizja. Badania detektorow termicz-
nych i fotonowych

4,0

AEE

K_WO06
K_U10
K_U11

grupa tresci ksztatcenia wybieralnego
przedmioty wybieralne

Robotyka i automatyka przemystowa

57,0

D.a.l

Sterowanie w systemach mechatronicznych 2:
Zagadnienia zwigzane ze sterowaniem ukfadami me-
chatronicznymi. Sposoby sterowania napedami elek-
trycznymi oraz metodami wyznaczania parametréw dla
regulatoréw PID oraz od stanu LQ, stosowanych
w napedzie DC. Modelowanie matematyczne obiektéw
sterowania. Uktady regulacji w systemach mechatro-
nicznych wykorzystujgcych aktory elektryczne.

3,0

AEE/IM

K_W08
K_U07
K_U12
K_U13

D.a.2

Niezawodnos¢ i eksploatacja urzadzen mechatro-
nicznych:

Wskazniki niezawodnosSci. Modele matematyczne
wybranych rozkfadow trwatosci i czasu miedzy uszko-
dzeniami elementu. Elementy, struktury, reguty

3,0

K_W15
K_W16
K_U08
K_U20
K_U21
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odniesienie

Ip nazwa grupy zajec liczba kod do efektéw
nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy) | pkt ECTS | dyscypliny kierunkowych
eksploatacji z uwzglednieniem prewencji i diagnostyki.
Zarzgdzanie eksploatacjg urzgdzeri mechatronicznych.
Miernictwo:
Problematyka analogowych i cyfrowych przyrzgdéow
pomiarowych, komputerowe wspomaganie procesow K_W13
D.a.3 | pomiarowych, magistrale i interfejsy systemowe, struk- 3,0 AEE/IM K_U16
tura, organizacja i oprogramowanie systemow pomiaro- K_U17
wych, metody projektowania przemystowych systemow
pomiarowych wykorzystywanych w mechatronice.
Programowanie systeméw mechatronicznych:
Dad Programowanie strukturalne i obiektowe w jezyku C 6.0 T K_W05
7 |i C++. Elementy sterowania elementami automatyki ’ K_U13
oraz podstawy programowania mikrokontrolerow.
Sieci komunikacyjne w automatyce:
Wiedza z zakresu sieci i systeméw komunikacyjnych, ze
szczegdlnym uwzglednieniem protokotoéw transmisji K W07
D.a.5 | stosowanych w automatyce przemystowej i robotyce. 50 ITT/AEE K U18
Elementy obliczeri parametrow | zasiegow sieci. -
Praktyka i narzedzia konfiguracji oraz badania sieci
przewodowych i bezprzewodowych.
Zarzadzanie i organizacja pracy: K W14
Podstawy teorii zarzgdzania i organizacji pracy. Podej- K W17
Scie systemowe w zarzgdzaniu. Zasady zarzgdzania K W19
D.a6 jako$cig. Elementy funkcjonowania organizacji. Zasto- 30 M K U17
"~ | sowanie podejscia Lean Management. Bezpieczen- ’ K U20
stwo i higiena pracy. Ryzyko zawodowe. Elementy K U21
zarzgdzania Srodowiskowego. DziatalnoS¢ normaliza- K U23
cyjna. -
Metody identyfikacji i diagnostyki:
Identyfikacja: definicje, klasyfikacja, modele, sygnaty.
Identyfikacja modeli matematycznych uktadéw dyna- K W15
micznych przy wykorzystaniu metod identyfikaciji. K U08
D.a.7 | Metody identyfikacji i diagnostyki. Optymalizacja 5,0 IM K U12
procesu diagnozowania. /dentyfikacja modeli systeméow K U22
statycznych i dynamicznych. Wykorzystanie metody -
najmniejszych kwadratéw w zadaniu identyfikacji.
Wskazniki jakoSci procesu diagnozowania.
Cyfrowe uktady regulaciji:
Projektowanie i implementacja cyfrowych algorytméw K_wW08
D.as8 _sterowan_ia w uktfadach mechatrqnic;nych_. Metody pro- 6.0 AEE/IM K_W12
jektowania cyfrowych regulatorow i ich implementacji K_U01
w napedach elektrycznych robotéow oraz w uktadach K_U12
regulacji procesami przemystowymi.
Elementy automatyki i robotyki:
Wprowadzenie w zagadnienia elementéw automatyki
i robotyki. Metody opisu i systematyka elementéw.
Regulatory i jednostki sterujgce wykorzystywane
w automatyce i robotyce. Sterowniki PLC, mikrokontro-
lery. Panele operatorskie. Algorytmy regulacji proce- K W08
D.a.9 | sow przemystowych dedykowane na platforme mikro- 6,0 IM K U12

kontrolera: regulator PID, regulator rozmyty i predyk-
cyjny - uruchamianie itestowanie aplikacji. Ukfady
sensoryczne wykorzystywane w automatyce i robotyce.
Charakterystyka, instalacja i konfiguracja. Przemystowe
systemy wizyjne. Mechanizmy, podajniki, przenosniki
uktady specjalizowane z zakresu automatyki i robotyki.

17




nazwa grupy zaje¢

liczba

kod

odniesienie

Ip. nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy) | pkt ECTS | dyscypliny ki:?uifsgwyﬁh
Chwytaki, glowice spawalnicze oraz malarskie wykorzy-
stywane w robotyce. Elementy systeméw bezpieczen-
stwa w automatyce i robotyce. Przeglad rozwigzan inte-
gratorskich.
Napedy w automatyce:
Zagadnienia zwigzane z analizg, projektowaniem i uru-
chamianiem napedéw DC i AC oraz napeddw elektro- K W10
pneumatycznych i hydraulicznych w ukfadach mecha- K WA
tronicznych. Metody projektowania napedu dla konkret- K U02
nej aplikacji oraz inzynieria jego wykonania, uruchomie- -
D.a.10| . ; ; ) ) : 3,0 M K_U12
nie oraz testowanie w oparciu o bezposrednie badanie K U17
modelu fizycznego oraz dedykowane K U19
programy narzedziowe. Rodzaje napedéw stosowa- -
nych w manipulatorach i robotach przemysfowych.
Elementy funkcjonalne i konstrukcyjne serwonapedéw
i napedow liniowych, ptynowych.
Projekt przejsciowy:
Wydanie tematéw projektow przejsciowych i wymaga-
nia formalne dotyczgce zaliczenia i edycji projektu przej- K_U02
Sciowego. Omoéwienie zagadnien do rozwigzania w toku K_U03
realizacji projektu. Referowanie i dyskusja koncepcji K_U05
D.a.l1 T ; ) - N . 3,0 IM
realizacji projektu. Analiza koncepcji realizacji projektu K_U19
na tle osiggnie¢ przedstawianych w literaturze tematu. K_U21
Referowanie idyskusja dotychczasowych wynikow K_KO01
realizacji projektu. Referowanie i dyskusja catosci pro-
jektu przejsciowego.
Sterowniki programowalne:
Wykorzystywanie i programowanie sterownikéw swo-
bodnie programowalnych (PLC) w jezykach programo-
wania opisanych w normie IEC 61131-3: K_wWo7
D.a.12 | - W jezyku strukturalnym ST, 7,0 AEE/IM |K_W16
- W jezyku listy instrukciji IL, K_U11
- W jezyku drabinkowym LD,
- w jezyku funkcjonalnych schematéw blokowych FBD,
- w jezyku schematu blokoéw sekwencyjnych SFD.
Roboty przemystowe:
Pojecie robotyki przemystowej. Budowa i klasyfikacja
robotow przemystowych, elementy elastycznych linii
produkcyjnych oraz miejsce robotow przemystowych na K_W08
D.a.13 | elastycznych liniach produkcyjnych. Programowanie 4.0 IM K_U09
robotéw przemystowych w wybranych jezykach progra-
mowania. Metody programowania robotéw, zasady two-
rzenia programow sterujgcych oraz metody ich testowa-
nia.
D.b Techniki komputerowe w mechatronice 57,0
Niezawodnosé, trwatosé i eksploatacja obiektow:
Pojecia podstawowe. Charakterystyka obiektéw. Pod-
stawowe zagadnienia trwaftoSciowe. Podstawowe K W15
zagadnienia niezawodnosciowe. Optymalizacja struk- K W16
tury niezawodnosciowej obiektu. Odnowa obiektu. K U03
D.b.1 | Eksploatacja obiektow. Wptyw warunkéw eksploatacji 6,0 IM K U04
na niezawodno$¢ obiektéw. Badania trwatoSci i nieza- K U20
wodnoS$ci obiektéw. Aktywne zwiekszanie niezawodno- K U24

Sci. Systemowe ksztattowanie niezawodnosci. Czynnik
ludzki w analizie niezawodnosci. Obliczenia niezawod-
nosci i trwatosci. Projekt analizy niezawodno$ciowej
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odniesienie

Ip nazwa grupy zaje¢ liczba kod do efektéw
) nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy) | pkt ECTS | dyscypliny kierunkowych
wybranego obiektu. Projekt modernizacji eksploataciji
ze strategii wg planowanej profilaktyki na strategie wg
stanu technicznego.
Programowanie obiektowe:
Wprowadzenie do programowania zorientowanego
obiektowo. Operatory arytmetyczne i logiczne. Obiekty.
Zmienne i ich typy oraz zasieg. Przekazanie zmiennej K_W05
Do |PrZez wartosc¢ i referencje. Koncepcje pamieci. Instruk- 4.0 T K_W07
7 |\ cje sterujgce: petle i iteracje. Funkcje. Atrybuty ’ K_U13
obiektow. Tablice - deklarowanie, przechowywanie K _U18
i przekazywanie do funkcji. Tablice wielowymiarowe.
Wskazniki. Klasy obiektow. Konstruktor. Dziedziczenie
i polimorfizm obiektow.
Projektowanie proceséw technologicznych:
Projektowanie proceséw technologicznych wytwarzania
czesci maszyn z naciskiem na metody obrébki ubytko- K W09
wej. Pojecia: reguty oceny technologicznosci konstrukcji K W15
Db.3 czesci maszyn, zasady doboru technologii obrobki, 40 M K U03
"7 | zasady doboru narzedzi i oprzyrzgdowania stosowa- ’ K U15
nych w procesie technologicznym, reguty doboru para- K U23
metréw technologicznych. Opracowanie dokumentaciji -
technologicznej w postaci kart technologicznych i kart
instrukcyjnych.
Metody identyfikacji i diagnostyki:
Identyfikacja: definicje, klasyfikacja, modele, sygnaly.
Identyfikacja modeli matematycznych uktadéw dyna-
micznych przy wykorzystaniu metod identyfikacji. K_W15
D.b.4 | Metody identyfikacji i diagnostyki. Optymalizacja 4,0 M K_U22
procesu diagnozowania. Identyfikacja modeli systemow K_U23
statycznych i dynamicznych. Wykorzystanie metody
najmniejszych kwadratébw w zadaniu identyfikacji.
Wskazniki jako$ci procesu diagnozowania.
Zaawansowane techniki wytwarzania: K W09
Zapoznanie z metodami wytwarzania cze$ci maszyn K W12
Db5 | P2y zastosowaniu zaawansowanych technologii wy- 50 IM K W17
" | twérezych oraz z budowg i dziataniem obrabiarek stero- ’ K U14
Wanycﬁ numerycznie, a takze z podstawami ich progra- K U15
mowania. -
Projektowanie obiektéw mechatronicznych:
Planowanie procesu projektowego dla szeroko rozu-
mianych obiektow mechatronicznych. Podstawowe
techniki zarzgdzania projektowego w aspekcie obiektéw
mechatronicznych. Elementy skftadowe obiektow K_W12
D.b.6 | mechatronicznych. Typowe procesy w mechatronice. 3,0 IM/AEE K_W16
Zbieranie informaciji o procesie. Analiza informacji. Ste-
rowanie procesem. Modelowanie proceséw i Kryteria
optymalizacyjne - analiza procesowa. Struktura funkcjo-
nalna urzgdzenia mechatronicznego. Podstawy projek-
towania koncepcyjnego.
Automatyzacja pomiaréw: K W12
Wprowadzenie do zagadnieri automatyzacji ekspery- K U17
mentu: od obserwacji do skomputeryzowanych syste- K U22
D.b.7 | méw pomiarowych, podstawy systematyki systemow 5,0 IM/AEE K U23
pomiarowych, kontroler systemu i okreSlenie przyrzg- K KO1

dow wirtualnych, architektura i organizacja systemu
pomiarowego, charakterystyka podstawowych

19




odniesienie

Ip nazwa grupy zaje¢ liczba kod do efektéw
) nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy) | pkt ECTS | dyscypliny kierunkowych
magistrali i interfejsow, miejsce przyrzaddéw i kart po-
miarowych w systemie, charakterystyka zadan elemen-
téw systemu w kontek$cie przetwarzania danych, opro-
gramowanie kontrolera, charakterystyka pakietow pro-
gramowania zadan systemu i budowy przyrzadéw wir-
tualnych, podstawy programowania z wykorzystaniem
jezyka programowania graficznego, zestawianie
systemu, oprogramowywanie i uruchamianie prostych
zadan kontrolno-pomiarowych.
Komputerowe wspomaganie wytwarzania: K W09
Zapoznanie z metodami recznego programowania K W12
obrabiarek sterowanych numerycznie przy zastosowa- -
D.b8 | ; ] 6,0 M K_U15
niu programowania parametrycznego, podprogramow K U18
i cykli statych. Projektowanie procesu wytwarzania -
detalu przy zastosowaniu oprogramowania CAM.
. . . K_W12
Komputerowe wspomaganie projektowania: K W15
Modelowanie cze$ci 3D z wykorzystaniem funkcji pod- K W16
Db.9 stawowych i zaawansowanych programu Solid Works. 70 IM K U02
7 | Modelowanie czesci spawanych i zespotow czeSci. ’ K U14
Opracowanie dokumentacji 2D cze$ci i zespotu. Analiza K U18
kinematyczna i wytrzymatoS$ciowa konstrukcji. K U19
Komputerowe wspomaganie eksploataciji:
Systemy wspomagania zarzgdzania a systemy wspo-
magania utrzymaniem ruchu w przedsiebiorstwie K_W05
produkcyjnym. Metody prognozowania stanu w tech- K_W12
nice. Systemy monitorowania i prognozowania nieza- K_W16
D.b.10 | wodnosci w eksploatacji. Metody oceny trwatosci ztozo- 50 IM K_ W17
nych obiektéw technicznych oraz modyfikacja systemu K_U04
ich eksploatacji. Elementy metodycznego projektowa- K _U18
nia systemu informatycznego wspomagajgcego eksplo- K_U21
atacje. Projektowanie i tworzenie aplikacji bazy danych
eksploatacyjnych.
Inzynieria odwrotna w procesie projektowania:
WspotrzednoSciowa technika pomiarowa na potrzeby
systeméw CAD. Kontaktowe i bezkontaktowe metody
pomiarowe. Analiza i przetwarzanie danych pomiaro- K W13
wych. Inzynieria odwrotna a systemy kontroli jakoSci. K W16
D.b.11| Od siatki trojkgtow do modelu powierzchniowego 4,0 IM K U16
NURBS. Modelowanie obiektow geometrycznych za K U19
pomocg powierzchni swobodnych. Od siatki trojkgtow -
do modelu brytowego. Modelowanie obiektéw geome-
trycznych za pomocag powierzchni i bryt parametrycz-
nych.
Zarzadzanie, normalizacja i systemy jakosci:
Istota procesu zarzgdzania. Organizacja i jej miejsce K W15
w otoczeniu. Ewolucja nauk o zarzgdzaniu. Role i kom- K W17
petencje menadzerskie. Planowanie w organizaciji. K W18
D.b.12 | Strategia przedsiebiorstwa. Podejmowanie decyzji. 4,0 IM K W19
Etyka i spoteczna odpowiedzialno$¢ biznesu. Systemy K W20
wspomagania zarzgdzania. Normalizacja i jej znaczenie K U24
w zarzgdzaniu organizacjami. Systemy jakosci. Bezpie- -
czenstwo i higiena pracy. Ocena ryzyka.
E praca dyplomowa 22,0
o K_W18
E.1 |Seminarium dyplomowe: 2,0 IM/AEE/NTT K U04
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nazwa grupy zaje¢
nazwa przedmiotu: skréocony opis (program ramowy)

liczba
pkt ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie
do efektow
kierunkowych

Praca dyplomowa jako praca analityczno-koncepcyjna,
projektowa, eksperymentalna, przeglagdowa. Przykta-
dowa tematyka prac dyplomowych dla wszystkich spe-
cjalnosci. Etyka i elementy prawa autorskiego. Rola
i sposoby wykorzystania literatury technicznej w rozwig-
zywaniu ztozonych probleméw technicznych. Rola
eksperymentu w pracy naukowej. Etapy rozwigzywania
i wykonywania zadania dyplomowego. Ukfad i zawar-
tos¢ pracy dyplomowej. Technika pisania i redagowania
pracy dyplomowej. Istota i cele autoprezentaciji.
Techniki prezentacji i dyskusji wynikoéw pracy dyplomo-
wej. Prezentacja i dyskusja sposobow rozwigzania za-
gadnien ujetych w zadaniu dyplomowym, wynikéw
czgstkowych i catos$ci projektu inzynierskiego. Przygo-
towanie do obrony pracy dyplomowe;j.

K_U05
K_KO1

E.2

Praca dyplomowa:

Opracowanie inzynierskiej pracy dyplomowej w zakre-
sie wybranej specjalizacji dyplomowania. Prezentacja
i dyskusja sposoboéw rozwigzania zagadnien ujetych
w zadaniu dyplomowym, wynikéw czgstkowych i catosci
pracy dyplomowej. Przygotowanie do obrony pracy
dyplomowe;.

20,0

IM/AEE/NTT

K_U02
K_U03
K_U04
K_U05
K_U19
K_U21
K_KO1

praktyka zawodowa

4,0

F.1

Praktyka zawodowa:

Praktyczne zapoznanie z zakresem kompetencji inzy-

niera mechatronika, realizowane w przedsiebiorstwie,

zaktadzie, firmie z branzy elektrycznej, elektronicznej
lub mechanicznej

Zasadniczym celem praktyki jest zdobycie przez

studentow umiejetnosci i doswiadczen zgodnie z wyma-

ganiami okre$lonymi w standardach nauczania dla
realizowanego kierunku studiéw. Cel ten realizowany
jest poprzez:

1. Zapoznanie studentéw z dziatalno$cig firmy, jej
strukturg, zadaniami produkcyjnymi i mozliwo$ciami
technicznymi.

2. Zapoznanie studentow z wyposazeniem wykorzysty-
wanym do prac elektronicznych, elektrycznych
i mechanicznych.

Nabycie przez studentow umiejetnoSci wykonywania

podstawowych prac warsztatowych.

4,0

IM/AEE/NTT

K_U02
K_K02
K_KO03

Razem

210,0

Sposoby weryfikacji i oceny efektéw uczenia sig? osiggnietych przez studenta
w trakcie catego cyklu ksztalcenia:

zostanie okreSlone w kartach

Osiggniecie zakladanych efektow w kategorii wiedzy i umiejetnosci szczegdtowo
informacyjnych przedmiotéw. Ogdlnie sprawdzenie

osiggnietych efektéw ksztatcenia odbywa sie z uwzglednieniem formy prowadzenia zaje¢
oraz przyjetych dla danej formy sposoboéw weryfikacji wiedzy i umiejetnosci. Osiggniecie
przez studenta zaktadanych efektéw w kategorii kompetencji spotecznych wynika z jego
postawy w catym okresie studiéw. Studenci od drugiego roku powinni uczestniczy¢

2 opis 0golny - szczegoty w kartach informacyjnych przedmiotéw
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w pracach Kot Naukowych Studentdéw dziatajgcych w Wojskowej Akademii Technicznej.
Realizacja prac w ramach KNS, uczestnictwo w seminariach bedzie dobrym wskaznikiem
osiggniecia zakfadanych efektéw w kategorii kompetencji spotecznych. Szczegoty
dotyczace zasad dziatalnosci KNS reguluje regulamin KNS oraz ich opiekunowie.

Plan studiéw stacjonarnych - w zatgczniku nr 1.
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Zatgcznik nr 1

PLAN STACJONARNYCH STUDIOW PIERWSZEGO STOPNIA "INZYNIERSKICH" O PROFILU OGOLNOAKADEMICKIM

DYSCYPLINA NAUKOWA (WIODACA): INZYNIERIA MECHANICZNA
KIERUNEK STUDIOW: MECHATRONIKA

Specjalnosci profilowane przedmi i wybieralnymi: 1. i 2. Techniki w i poczatek 2021 rok
£35 i i " jednostka
P ogstem godzin/ | § < " N liczba godzinirygor/pkt ECTS w semestrze: F
— £ K z tym godzin:
GRUPY ZAJEC / PRZEDMIOTY %_g PktECTS 5 §_§ § 3 1 I mn v v Vi i N o Uweg!
82 | 1godz | ECTS E'; g H wykt. | éwicz. | lab. |projekt [semin.| godz. |ECTS| godz. | ECTS | godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. | ECTS | godz. |ECTS| godz. | ECTS “p‘:’;z‘r‘:i';a za
AGrupa tresci ksztalcenia ogélnego 336 | 21,0 125 | 96 | 240 186 (130 90 | 40| 30 [20] 30 |20
1 |Etka NS [ 18 [ 15 10 [ 14| 4 18 |zo| 15 WLO
2 |Wprowadzenie do studiowania Ns [ 6 | 05 05 | 6 6 |20 05 S
3 |Podstawy zarzadzania | przedsigbiorczosci NzJ | 30 [ 30 15 | 16 | 14 30 |z 3 WLO
4 [Wybrane ienia prawa NP 18 [ 15 10 [ 14 | 4 18 |zo] 15 WLO
5 |Wprowadzenie do informatyki mT | 36 [ 30 15 | 14 | 22 36 |z 3 WMLITR
6 |Wychowanie fizyczne 60 60 30 |20 30 |20 SWF
7 |Jezyk obey J [ 120 [ 80 50 120 30 |zo| 2 | 30 [zo] 2 |30 |zd 2 |30 [z 2 SJO
Jezyk obcy - egzamin poziom B2 E SJO
8 |Historia Polski - wybrane aspekly H [ 30 [ 20 10 | 16 | 14 30 [z0] 2 WLO
9 [Ochrona wiasnosci intelektualnych NP | 14 [ 15 10 [ 12 ] 2 14 |zo] 15 WLO
10 fistwo i higiena pracy 4 4 4|z BHP
B. Grupa tresci ksztalcenia podstawowego 684 | 610 | 240 | 290|346 [ 272 | 66 190 [17,0( 280 [26,0( 214 [180
1 ie do metrologit AEE | 24 [ 20 | 10 [ 10 | 12 | 12 24 20| 2 WMLITL
2 1 M [ 68 | 60 30 | 30 | 38 68 [E| 6 WCY
3 2 M [ 68 [ 60 30 | 34 | 34 68 [E| 6 WCY
4 tawy grafiki inz i M [ 30 [ 30 20 [ 15[ 12| 18 30 |z0] 3 WMLITL
5 3 M_[ 46 [ 40 20 |22 | 20 | 4 46 |E| 4 WCY
6 |Fizyka 1 NF_[ 80 [ 60 30 | 40 [ 30 [ 10 80 [E] 6 WTC
7 |Grafika inz M [ 30 [ 30 30 [ 15[ 12| 18 30 [20] 3 WMLITL
8 mT [ 30 [ 30 20 | 15 [14] 16 30 [z0] 3 WML/TU
9 [Navkao Mat | 44 | 40 20 |36 | 8 4 [E] 4 WML/TU
10 [Inzynieria M [ 30 [ 30 25 | 15 24| 6 30 |z0] 3 WML/TU
11 1 AEE [ 20 [ 30 | 20 [ 10 [ 16| 4 20 [20] 3 WMLITL
12 |Fizyka 2 NF_| 60 [ 40 20 | 30 [ 20 [ 10 60 [E| 4 wTC
13 [El i 1 AEE | 60 [ 60 | 50 | 30 | 30 | 14 | 16 60 [E| 6 WMLITR
14 |Mechanika techniczna M [ 68 | 60 | 50 [ 30 [34] 34 6 [E| 6 WMLITU
15 [L fosc i nauki o M [ 26 [ 20 [ 15 [ 15 26 2 zd 2 WML/TU
C. Grupa tresci ksztalcenia kierunkowego
Grupa tresci wspsinych 504 | 450 | 345 | 260 [ 230 | 156 | 190 | 18 144 (10| 374 |28 | 76 | 7
1_|Podstawy konstrukcji maszyn M | 60 | 40 | 40 | 25 | 28 | 32 60 [E| 4 WML/TU
2 | Laboratorium informatyki i mechaniki WT | 44 | 30 | 20 | 20 38| 6 44 |z 3 WML/TU
5 |Laboratorium inzynierii wywarzaria | pomiarow m | a0 | 50| 20 | 20| 10 " ol 3 WNUITU
4 [Podsta i AEE | 44 | 40 | 20 | 20 | 16 | 14 | 14 4 [E| 4 WMLITL
5 |Podstawy robotyki AEE | 30 [ 20| 15 [ 15 [12 [ 10 | & 30 20 2 WML/TR
El ikai ika 2 AEE | 60 | 50 | 40 | 25 | 30 | 14 | 16 60 [E| 5 WMLITR
7_|Podstawy konstrukcji maszyn 2 M| 30 | 30 | 20 [ 15[ 10| 14 6 30 2o 3 WML/TU
8 |Uklady cyfrowe i mi AEE | 76 | 50 | 50 | 30 | 40 | 20 | 16 76 [E| 5 WMLITR
9 [Podstawy CAx M| 74 | 50 | 40 [ 30 |24 | 24 | 2 74 Jzd 5 WML/TR
10 ie do iki M| 60 | 40 | 30 [ 25 [24 | 16 | 14 | 6 60 [E| 4 WMLITR
1 w mechatronicznych AEE/MM| 30 | 30 | 20 | 15 | 14 | 12 | 4 30 2o 3 WML/TR
12]0 i AEE | 46 | 40 | 30 [ 20 | 22 24 46 (2o 4 I0E
D. Grupa tresci wybieralnych
Grupa tresci dla specialnosci "Robotyka | automatyka
e 678 [ 570 | 43 | 295 (330 162 |150| 32 | 4 204 |230| 314 [300| 70 | 40
1 |Sterowarie w systemach mechatronicznych 2 AEem| 38 [ 30 | 25 [20 [ 16| 12 | 10 38 E| 3 WML/TR
, | Niezawodnosé  eksploatacia urzadzen W | 46 | 30| 20 | 20| 22| 16| s 46 |z 3 WMUITR
3 AEE/M| 44 | 30 | 20 | 20 | 26 | 10 | 8 44 [z 3 WMLITR
4_[Programowarnie systeméw mechatronicznych mT | 60 | 60 | 50 | 25 [ 30 | 12 | 18 60 [E| 6 WML/TR
5 [Sieci i W automatyce MTAEE| 60 | 50 | 40 | 25 | 30 | 16 | 14 60 [zo 5 WMLITR
6 |Zarzadzanie i organizacja pracy M| 46 | 30 | 10 [ 20 [ % | 1 46 |z 3 WML/TR
7 |Metody i jii di M| 60 | 50 | 30 [ 25 3 | 12 | 16 60 [0 5 WMLITR
8 |Cyfrowe uklady regulacii AEE/M| 60 | 60 | 50 | 25 | 26 | 18 | 16 60 [E| 6 WMLITR
9 [Elementy i robotyki M| 68 | 60 | 50 | 25 | 34 [ 14 | 10 | 10 68 [E| 6 WMLITR
10 [Napedy w M| 30 | 30 20 [15 [ 12| 6 |12 30 |zo] 3 WML/TR
11 | Projekt przejéci M| 16 | 30 [ 30 [ 15 16 16 |20 3 WML/TR
12 AEE/M| 80 | 70 | 50 | 30 | 40 | 18 | 22 80 [E| 7 WML/TR
13 [Roboty M| 70 | 40 | 35 [ 30 [ 30 | 14 | 16| 6 | 4 70 [zo[ 4 | WMUMR
Grupa tresc dia specjalnosci "Techniki komputerowe w 748 | 57,0 | 450 | 31 [268 | 180 | 184 | 86 | 30 310 |230| 378 [300| 60 | 40
mechatronice!
1_|Niezawodnosc, inwalos¢ i eksploatacja obiektow M| 90 | 60 | 50 | 40 | 26 [ 24 | 20 | 10 [ 10 %0 [E] 6 WML/TU
2 [P i T | 50 | 40 | 30 | 20 [ 12 | 12 | 14 [ 12 50 2o 4 WML/TU
3 i procesow M | 60 | 40 | 40 | 25 | 24| 10 | 18| 8 60 |z 4 WML/TU
4 [Metod: i M| 50 | 40 | 30 [ 20 [ 28 | 10 | 12 50 [zd| 4 WMLITR
5 techniki M| 60 | 50 | 40 [ 25 | 24 | 12 | 24 60 [E] 5 WMLITU
6 obiekiw mechatronicznych IMAEE| 44 | 30 | 20 | 20 [ 20 | 8 10| 6 44 Jzd 3 WML/TU
7 A ja pomiarow IMAEE | 60 | 50 | 40 | 25 [ 28 [ 10 | 22 60 2o 5 WML/
8 |K M | 80 | 60 | 50 [30 [ 16| 8 |48 | 8 80 [E| 6 WML/TU
9 i i M| 90 | 70 | 60 [ 85 | 18 | 52 20 90 [E[ 7 WML/TU
10 [K i j M| 60 | 50 | 40 [ 25 30 | 8 | 14| 8 60 [E] 5 WML/TU
11 [ Inzynieria odwrotna w procesie projektowania M| 44 | 40| 30 [20 [10] 12 [ 12| 10 44 [7d 4 WML/TU
12 i systemy jakosci M| 60 | 40 | 20 [ 25 [ 32 | 14 14 60 [zo 4 | wMmUMU
E. Praca dyplomowa 30 | 220 40 | 60 30 10 20 |22
1_|SEMINARIUM DYPLOMOWE [ IMAEE/TT| 30 | 20 20 30 [ | | [ [ 10 [z 20 [zo 2 | WMLITUIMR
2 |PRACA DYPLOMOWA | IM/AEE/TT| 200 | 40 | 40 | | | | | | [z] 20 | wMUTUIMTR
F. praktyka zawodowa 40 30 termin realizaci 4
1_[PRAKTYKA ZAWODOWA - 4 tygodnie IMAEE/T] 40 30 po Vi sem. [ I I I I I [zd
OGOLEM GODZIN * / pkt. ECTS RIAP 2322 |210,0| 1055 |106,0| 1002 | 830 | 406 | 50 | 34 | 376 (30,0 370 |300| 388 |30,0| 404 [30,0| 370 |300| 324 {300 90 |300
IOGOLEM GODZIN * / pkt. ECTS TKwM 2392 |210,0| 1075 [107,5| 940 | 848 | 440 | 104 | 60 | 376 300 370 (300 388 (300| 404 [30,0| 386 |300| 388 |300| 80 |300
y deficyt pkt. ECTS (*) 1 - - - - - S
liczba inow_E 2 3 4 5 2 3
Rodzaje i liczba rygoréw w liczba zaliczer zoceng Zo| 10 7 4 4 6/5 3 3
liczba zaliczen_2| 1 [ 1
* zgodnie z decyzja Dziekana WML ws. norm i normatywow procesu dydaklycznego . ) )
= - s g Plan studiéw uchwalony przez Senat WAT w dniu 27 maja 2021 r.
Semestry V - VII - ksztalcenie z uwzglednieniem przedmiotéw wybieranych \ \ \ | \ \ \ [ | |+ \ | \
Warunkiem dodatkowym dopuszczenia do egzaminu dyplomowego jest udokumentowanie umiejetnosci z jezyka obcegonapoziomieB2 | | | || | || | | [ 11
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