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PROGRAM STUDIOW

dla kierunku studiéw ,,Mechatronika”
Poziom studiow: studia pierwszego stopnia
Profil studiow: ogolnoakademicki
Forma(y) studiéw: studia stacjonarne i niestacjonarne
Tytut zawodowy nadawany absolwentom: inzynier
Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji: szosty

Kierunek studiow przyporzadkowany jest do:

Dziedzina nauki - inzynieryjno - techniczna
. R . 60%
Dyscyplina naukowa - inzynieria mechaniczna
Dziedzina nauki - inzynieryjno - techniczna 30%
Dyscyplina naukowa -automatyka, elektronika i elektrotechnika °
Dziedzina nauki - inzynieryjno - techniczna 10%
Dyscyplina naukowa -informatyka techniczna i telekomunikacja °
Dyscyplina wiodaca: inzynieria mechaniczna
Jezyk studiow: polski
Liczba semestrow: 7
tacznaliczba godzin:
Stacjo- Niestacjo-
narne narne
Robotyka i automatyka przemystowa (RiAP) 2306 1480
Techniki komputerowe w mechatronice 2376 1508
(TKwM)

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:

Stacjo- Niestacjo-

narne narne

Robotyka i automatyka przemystowa 106,5 75,5
Techniki komputerowe w mechatronice 108,0 77,0

- z dziedziny nauk humanistycznych i nauk spotecznych: 18
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Wymiar, liczba punktéw ECTS, zasady i forma odbywania praktyk zawodowych:

W ramach praktyki zawodowej realizowanej po VI semestrze (zaliczenie naste-
puje w VII semestrze) w wymiarze dydaktycznym 4 tygodni student powinien uzy-
skac 4 punkty ECTS. Celem praktyki jest praktyczna weryfikacja wiedzy, umiejet-
nosci i kompetencji spotecznych nabytych przez studenta w czasie studiow oraz
przygotowanie go do wykonania pracy kohcowej. Student odbywa praktyke w
przedsiebiorstwach gospodarki narodowej. Praktyka w reprezentatywnych, wta-
Sciwych dla kierunku ksztatcenia firmach gospodarki narodowej, odbywa sie na
podstawie dwustronnego porozumienia w sprawie praktyki studenckiej oraz pro-
gramu praktyki. Praktyka moze by¢ takze realizowana w formie indywidualnego
projektu studenta pod kierunkiem nauczyciela akademickiego w czasie trwania
studiow. Nadzor dydaktyczno-wychowawczy na praktykg sprawuje opiekun prak-
tyki lub kierownik projektu.

Opis zaktadanych efektéw uczenia sie uwzglednia:

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

- charakterystyki drugiego stopnia okreslone w zatgczniku do rozporzgdzenia Mini-
stra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego 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 rowniez umozliwiajgcych uzyskanie kompetenc;ji in-
zynierskich

i jest ujety w trzech kategoriach:

- kategoria wiedzy (W), ktéra okresla:

zakres i gfebie (G) - kompletno$¢ 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 organizaciji pracy (O) - planowanie i prace zespotowa,

w zakresie uczenia sie (U) - planowanie wtasnego rozwoju i rozwoju innych oséb.

- 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 rozwdj etosu.
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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 skfadnika opisu - X_P6 - kod sktadnika 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 r):umer Opis zakladanych efektéow ksztalcenia Kod Sk.' adnika
efektu opisu
WIEDZA Absolwent:
Ma wiedze w zakresie matematyki obejmujgca algebre,
analize, probabilistyke oraz elementy metod numerycz-
nych niezbedne do:
K_WO01 1) N opisu i gnalizy dziaiar)ia elementéw, uktadéw, urzg- P6S WG
dzen i systemoéw mechatronicznych;
2) opisu i analizy algorytmdw przetwarzania sygnatow;
3) syntezy elementow, uktaddéw, urzadzen i systemow
mechatronicznych
Ma wiedze w zakresie fizyki obejmujgcg mechanike, ter-
modynamike, optyke, elektrycznos¢ i magnetyzm, fizyke
K_W02 jadrowg oraz fizykg cifaia statego, w tym \_Niet_jze rlie- P6S WG
zbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych
wystepujgcych w elementach i uktadach mechatronicz-
nych oraz w ich otoczeniu
Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze
w zakresie mechaniki obejmujgca: statyke, podstawy wy- P6S WG
K W03 trzyrpa’fosq materlaiqw, klnerpatyke, dyngmlke, pqutawy Inz. P6S W
- teorii drgan, mechanike ptynéw, pozwalajgcg rozwigzy- c
wac typowe zagadnienia inzynierskie przy projektowaniu,
wytwarzaniu i eksploatacji urzgdzeh mechatronicznych
Ma uporzgdkowang i podbudowang wiedze teoretyczng w
zakresie elektrotechniki, elektroniki analogowej i cyfrowej | P6S_WG
K_WO04 | umozliwiajgcg wigczenie elementow oraz uktadow elek- Inz._P6S_W
trycznych i elektronicznych do ukfadu, urzadzenia lub sys- | G
temu mechatronicznego
Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie architektury kom- | P6S_WG
K_WO05 | puteréw, algorytmizacji, metodyki i techniki programowa- | Inz._P6S W
nia oraz budowy baz danych G
Ma podstawowg wiedze w zakresie elementow i uktadow P6S_WG
K_WO06 ) Inz._ P6S_W
- optoelektronicznych G -
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Ma elementarng wiedze w zakresie architektury syste-
mow i sieci komputerowych oraz systemow operacyjnych,

. ; a - ) 7 P6S_WG
niezbedng do instalacji, obstugi i utrzymania narzedzi in- .
K_W07 . : . AT Inz._P6S_W
- formatycznych stuzgcych do projektowania, obliczen inzy- c
nierskich i wytwarzania elementow, uktadow i systemow
mechatronicznych
Ma uporzgdkowang wiedze z automatyki wraz z elemen- | P6S_WG
K_WO08 | tami robotyki i teorii sterowania odnoszacg sie do ukta- Inz._P6S_W
dow i systemoéw mechatronicznych G
. L P6S_WG
Ma podstawowg wiedze dotyczgcg budowy materiatow i .
KW09 |. . " "% : X : Inz._P6S_W
- inzynierii wytwarzania elementoéw mechanicznych c
Ma podstawowg wiedze dotyczacg zapisu konstrukcji P6S WG
uktaddw i urzgdzen mechatronicznych oraz symulaciji ich T
K_W10 . . : . Inz._P6S_W
dziatania z wykorzystaniem specjalistycznego oprogramo- G
wania
Ma podstawowg wiedze dotyczgcg konstrukcji maszyn PG.S—WG
K W11 : Inz._P6S_W
wykorzystywanych w uktadach mechatronicznych G
Ma uporzgdkowang wiedze dotyczgcg obszarow zastoso- | P6S WG
K_W12 | wania zaawansowanych narzedzi wspomagajgcych pro- Inz. P6S W
ces projektowania, wytwarzania i eksploatacji G
. L - P6S_WG
Ma podstawowg wiedze z zakresu metrologii wielkosci .
K_W13 L Inz._P6S_W
elektrycznych i nieelektrycznych G
Ma podstawowg wiedze niezbedng do rozumienia poza-
: sk P o P6S_ WK
technicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej, zna A
K_W14 . . L Inz._P6S_W
- podstawowe zasady bezpieczenstwa i higieny pracy z c =
urzgdzeniami mechatronicznymi
Ma elementarng wiedze na temat cyklu zycia urzadzen i P6S_WG
K_W15 . . Inz._ P6S_W
- systemdéw mechatronicznych G -
Ma podstawowg wiedze o sposobach uwzgledniania na
etapie projektowania: podstawowych wskaznikow jakosci | P6S_WG
K_W16 | urzadzen i systemoéw mechatronicznych takich jak nieza- | Inz._ P6S W
wodnos¢, trwatosé, gotowosc¢ i bezpieczenstwo oraz stra- | G
tegii eksploatacji
Ma elementarng wiedze w zakresie zarzgdzania, w tym P6S_WK
K_W17 | zarzgdzania jakoscig i prowadzenia dziatalno$ci gospo- Inz._P6S_W
darczej oraz komputerowego wspomagania zarzgdzania | K
K W18 Ma elemen_tarna wiedze w zakresie ochrony wtasnosci in- P6S_ WK
telektualnej oraz prawa patentowego
Zna ogolne zasady tworzenia i rozwoju form indywidual- P6S_WK
K_W19 | nej przedsiebiorczosci, wykorzystujgcej wiedze z mecha- | Inz. P6S W
troniki K
Zna i rozumie charakter, miejsce i znaczenie nauk spo-
K_W20 |tecznych i humanistycznych oraz ich relacje do innych P6S_WG

nauk
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UMIEJETNOSCI

Absolwent:

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i in-
nych zrodet; potrafi integrowac uzyskane informacje, do-

K_U01 e 2 . : Lo P6S_UW
konywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz
formutowacé i uzasadniac opinie
Potrafi pracowac indywidualnie i w zespole; umie oszaco-

K_U02 wac czas potrzepny na realizacje zadania; pot.re_lfl opraco- P6S_UO
wac i zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajgcy do-
trzymanie terminéw
Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczaca realizacji za-

K_UO3 | dania inzynierskiego i przygotowac tekst zawierajgcy P6S_UK
omowienie wynikéw realizacji tego zadania

K U04 Pot.rafl p'rzygotowac n.otatlfe i prze.ds.ta_wm. krot!<a prezen- | Heo |k

— tacje poswiecong realizacji zadania inzynierskiego —
K UO5 Ma u_mlejetnosc sa_1_moksztaicen|a sie i planowania podno- P6S UU
- szenia kompetencji zawodowych -
Potrafi postugiwac sie jezykiem obcym na poziomie B2

K_U06 Europej_sklego Syste_mu Opisu Ksztaicgnla ngykowego, P6S_UK
w stopniu wystarczajgcym do porozumiewania sie i czyta-
nia ze zrozumieniem tekstow technicznych
Potrafi stosowac aparat matematyczny wtasciwy dla dys-
cyplin naukowych nauczanych na kierunku mechatronika,

K_UO07 | potrafi rozwigza¢ podstawowe zagadnienia matema- P6S_UW
tyczne wystepujgce w procesie projektowania uktadow
mechatronicznych

. : e , . P6S_UW
Potrafi zidentyfikowac¢ zjawiska fizyczne wystepujgce w . 5

K_U08 . Inz_ P6S_U
uktadach mechatronicznych W
Potrafi wykonac obliczenia wytrzymatosciowe elementéw

N . . . - P6S_UW
konstrukcji oraz wyznaczyc¢ przyspieszenia i predkosci L 5

K_U09 ) ) ; : . Inz_ P6S_U
elementow maszyn; potrafi wykona¢ pomiary podstawo- W
wych wtasciwosci wytrzymatosciowych materiatow

P6S_UW

K_U10 | Potrafi projektowac i analizowa¢ obwody elektryczne Inz_ P6S_U

W
Potrafi projektowac i analizowac¢ proste ukfady i systemy | P6S_UW

K_U11l | elektroniczne, w tym proste systemy cyfrowego przetwa- | Inz_P6S U
rzania sygnatow W
Potrafi formutowacé i rozwigzywac proste zadania inzynier- | P6S_UW

K_U12 | skie z dziedziny uktadéw sterowania, umie projektowac i Inz_ P6S_U
analizowac¢ proste uktady automatyki W
Potrafi opracowac¢ algorytm, postuzy¢ sie jezykami pro-
gramowania wysokiego i niskiego poziomu oraz odpo- P6S_UW

K_U13 | wiednimi narzedziami informatycznymi do opracowania Inz_P6S_U
programéw komputerowych do symulacji dziatania urzg- | W
dzen mechatronicznych lub sterowania tymi urzgdzeniami

, . , : : .. | P6S_UW
Umie dobra¢ materiaty przy projektowaniu, wytwarzaniu i .
K_U14 " . : Inz_P6S_U
- eksploatacji urzgdzen mechatronicznych W
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, , . P6S_UW
Potrafi zaprojektowac¢ elementarne procesy technolo- .5
K_U15 . . X . Inz_P6S_U
- giczne wytwarzania urzgdzen mechatronicznych W -
Umie zaplanowac¢ doswiadczenie, potrafi postugiwac sie
rzyrzgdami do pomiaru podstawowych wielkosci mecha- | P6S_UW
przyrzg p Y y _
K_U16 | nicznych i elektrycznych oraz dobiera¢ przyrzad lub me- Inz_P6S_U
tode pomiaru wedtug okreslonego kryterium, umie prze- W
prowadzi¢ statystyczng analize wynikéw doswiadczenia
Potrafi korzysta¢ z kart katalogowych, instrukcji napisa- P6S_UW
K_U17 | nych w jezyku polskim i obcym w celu dobrania odpo- Inz_P6S_U
wiedniego elementu lub uktadu mechatronicznego W
Potrafi stosowac¢ wtasciwe srodowiska programistyczne, P6S UW
symulatory i narzedzia komputerowego wspomagania 5
K_U18 . . o .. . Inz_P6S_U
- projektowania, wytwarzania i eksploatacji urzgdzeh me- W
chatronicznych
Potrafi zaprojektowac uktad, urzgdzenie oraz system me- P6S UW
chatroniczny z uwzglednieniem kryteriow uzytkowych i L5
K_U19 ) . . = o Inz_P6S_U
- ekonomicznych, uzywajgc wiasciwych metod, technik i W -
narzedzi
Potrafi przeprowadzic¢ analize pracy oraz krytycznie oce- P6S UW
ni¢ funkcjonowanie elementu oraz zaplanowac proces te- 5
K_U20 . Inz_P6S_U
- stowania elementu, uktadu, prostego systemu w celu W
ustalenia ich charakterystyk lub wykrycia btedow.
: L . . P6S_UW
Potrafi zaplanowac i nadzorowac proces eksploatacji .5
K_U21 . . Inz_P6S_U
- urzgdzen mechatronicznych W -
Potrafi dostrzegac aspekty systemowe i pozatechniczne P6.S—UW
K_U22 . . . AR : Inz_P6S_U
- przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich W
Ma podstawowe przygotowanie do pracy w srodowisku
K_U23 | przemystowym oraz zna zwigzane z tg pracg zasady bez- | P6S_UO
pieczenstwa i higieny pracy
Potrafi identyfikowac i interpretowac podstawowe zjawi-
K U24 ska i procesy §po+eczne, humanl’st.yczne | prawne w za- P6S UW
- kresie dyscyplin naukowych wtasciwych dla kierunku stu- -
diéw
KOMPETENCJE SPOLECZNE Absolwent:
Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz
K_KO1 | uznawania znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu proble- P6S_KK
mOw poznawczych i praktycznych
Jest gotéw do wypetniania zobowigzan spotecznych,
K K02 w.spoiorgamz.o.wama. dZ|a.+aIno.SC| na rzecz interesu pu- P6S KO
- blicznego, inicjowania dziatania na rzecz interesu publicz- -
nego oraz myslenia i dziatania w sposob przedsiebiorczy
Jest gotéw do odpowiedzialnego petnienia rol zawodo-
K KO3 wych,' a szczegolme do przgstrzeganla zasad fetykl Zawo- | heo kR
- dowej i wymagania tego od innych oraz dbatosci o doro- -
bek i tradycje zawodu
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Grupy zajec / przedmioty'® , ich skrocone opisy (programy ramowe),
przypisane do nich punkty ECTS
i efekty uczenia (odniesienie do efektow kierunkowych)

Lp.

nazwa grupy zaje¢
nazwa Przedmio: skrécony opis (program ramowy)

liczba
pkt ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie
do efektow
kierunkowych

grupa tresci ksztatcenia ogdlnego
przedmioty ogélne

21,0

Al

Etyka zawodowa: Etyka ogoina, ktéra jest podstawg do
etyki zawodowej: przedmiot i dziaty etyki, podsta-
wowe pojecia i kategorie etyczne, systemy i kie-
runki etyczne. Etyka zawodowa: istota i zadania
etyk zawodowych, istota i funkcje kodeksow etycz-
nych, tradycyjne i wspétczesne kodeksy etyczne
oraz wymogi etyczne w zawodach technicznych.

15

NS

K_W20
K_U24
K_K03

A2

Wprowadzenie do studiowania: Metodyka nowocze-
shego studiowania. Metody i techniki efektywnego
uczenia sie. Nowoczesne techniki wspomagajgce
proces studiowania.

0,5

NS

K_U05
K_KO1

A3

Podstawy zarzgdzania i przedsiebiorczosci: Celem

przedmiotu jest przekazanie wiedzy teoretycznej
i praktycznej w zakresie podstaw zarzgdzania we
wspotczesnych przedsiebiorstwach. Wprowadze-
nie studentéw w podstawowe zagadnienia proble-
matyki wspotczesnego zarzadzania oraz zapozna-
nie z mechanizmami funkcjonowania organizacji.
Przedstawienie najwazniejszych metod i narzedzi
wsparcia przedsigbiorczosci w Polsce. Wyktad ak-
tywizujgcy studentéw z jednoczesng prezentacja
przyktadow odnoszgcych sie do najlepszych prak-
tyk zarzgdzania i przedsiebiorczosci.
Cwiczenia przygotowywane w formie; analizy przy-
padkow, prezentacji audio - wizualnych oraz roz-
wigzan i prezentacji przygotowywanych przez stu-
dentéw.

3,0

NzJ

K_W19
K_U23
K_K02

A4

Wybrane zagadnienia prawa: Zagadnienia wprowa-
dzajgce. Akty indywidualne i akty normatywne. Po-
jecie i przebieg procesu stosowania prawa. Zrédta
prawa miedzynarodowego i prawa Unii Europej-
skiej. Pojecie stosunku prawnego. CzynnoSci
prawne i inne zdarzenia cywilnoprawne. Spotki
prawa handlowego.

15

NP

K_W18
K_W19
K_U24

A5

Wprowadzenie do informatyki: Wprowadzenie do ar-
chitektury i funkcjonowania wspofczesnych kom-
puteréw. Podstawy sieci komputerowych oraz sieci
Internet. Systemy operacyjne z rodzin Windows
oraz Linux. Standardy, formaty i programy kompu-
terowe dla elektronicznych dokumentéw biuro-
wych. Edytory tekstu - wybrane funkcje oraz zasto-
sowania. Arkusze kalkulacyjne. Oprogramowanie
do prezentacji multimedialnych. Pakiety obrobki
grafiki. Podstawy programowania w jezyku wyso-
kiego poziomu.

3,0

K_WO05
K_U13

10 karty informacyjne przedmiotéw sg opracowywane i udostepniane w terminie 30 dni przed rozpocze-
ciem semestru, w ktorym jest realizowany przedmiot
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odniesienie
do efektow
kierunkowych

nazwa grupy zajeé liczba kod

Lp. nazwa Przedmiou: skrocony opis (program ramowy) pkt ECTS | dyscypliny

Wychowanie fizyczne: Ksztattowanie pozgdanych za-
chowan i postaw wobec wiasnego zdrowia, rozbu-
dzanie zainteresowan sportowych. Praktyczne
uczestnictwo w uprawianiu réznych dyscyplin
sportowych i form aktywno$ci ruchowej (atletyka
terenowa i nordic walking, badminton, biegi na

A.6 orientacje, gimnastyka, kulturystyka, lekkoatle-
tyka, pitka siatkowa, pitka nozna, pitka koszykowa,
sporty walki, strzelectwo sportowe, tenis stofowy,
ergometr wio$larski).Rozwdéj | podwyzszenie
sprawnoS$ci funkcjonalnej uktadu krgzeniowo-od-
dechowego i miesniowego, stymulowanie rozwoju
uktadu ruchu.

Jezyk obcy: Materiat strukturalno-gramatyczny: powto-
rzenie, rozszerzenie i usystematyzowanie naste-
pujgcych zagadnien: czasy gramatyczne/czasy
narracji; strona czynna/bierna; mowa zalezna; tryb
warunkowy; tworzenie pytan; kolokacje; zdania
ztozone; szyk wyrazow w zdaniu; czasowniki mo-
dalne; czasowniki frazowe. Materiat pojeciowo-
funkcyjny: pro$by; sugestie; oferty; porady; przy-
zwolenie/odmowa; zaprzeczenia; zgoda/niezgoda;
wyrazanie opinii, przyczyny/skutku; powodu/celu;
Zyczenie, przepraszanie; podsumowanie; wybor
rejestru/stylu.

A7 8,0 J K_U05

Historia Polski: Historia Polski od poczatku polskiej
panstwowosci do przetomu XX i XXI wieku: Polska
Piastow, Jagiellonow, wtadcow elekcyjnych, epoka
rozbioréw, odzyska-nie niepodlegtosci w 1918 r.
oraz dzieje panstwa polskiego w okresie miedzy-
wojennym, Il wojnie Swiatowej i po jej zakoriczeniu.

A8 2,0 H K_W20

Ochrona wiasnosci intelektualnych: Historia ochrony
wtasnosci przemystowej w Polsce i na Swiecie.
Miedzynarodowe organizacje ochrony wtasnosci
intelektualnych. Ochrona patentowa, wzory uzyt-
kowe i wzory przemystowe. Znaki towarowe, ozna-
czenia geograficzne, znaki handlowe | ustugowe.
Topografie uktadow scalonych. Postepowanie
przed Urzedem Patentowym RP. Procedury,
opfaty, rejestry. Prawo autorskie i prawa pokrewne
— Copyright

A9 1,5 NP K_W18

BHP: BHP w obowigzujgcym stanie prawnym. Zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy (nauki) - reguty
bezpiecznego postepowania, wymagane przy wy-
konywaniu okre$lonej pracy (czynnosci), wynika-
jace z przestanek naukowych i technicznych.
Ochrona przed zagrozeniami dla zdrowia i bezpie-
czenstwa  studentéw.  Stosowanie  $rodkow
ochrony indywidualnej na zajeciach (¢wiczeniach).
Ubezpieczenia od nastepstw nieszcze$liwych wy-
padkow. Postepowanie w razie wypadkow i w sy-
tuacjach zagrozen. Zasady udzielania pierwszej
pomocy przedlekarskiej.

A.10
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grupa tresci ksztatcenia podstawowego
przedmioty, nodstawowe

63,0

B.1

Wprowadzenie do metrologii: Miejsce i rola metrologii
jako interdyscyplinarnego obszaru wiedzy we
wspotczesnym spoteczenstwie. Definicje podsta-
wowych pojec z zakresu metrologii. Istota podsta-
wowych metod pomiarowych. Budowa oraz prze-
znaczenie podstawowych wzorcéw i przyrzgdoéw
pomiarowych wielkosci fizycznych. Btedy i niepew-
no$¢ pomiaru.

2,0

AEE

K_WO04
K_U18

B.2

Matematyka 1. Przedmiot stuzy do poznania
i zrozumienia przez studentéw podstawowych po-
jec i twierdzenn matematyki, szczegdlnie algebry
Z geometrig analityczng, oraz opanowania ele-
mentarnych umiejetnosci rachunkowych z zakre-
sem wiedzy obejmujgcym: liczby rzeczywiste;
funkcje elementarne; liczby zespolone; macierze,
wyznaczniki, uktady liniowych réwnan algebraicz-
nych, przestrzenie wektorowe; proste, ptaszczy-
zny i powierzchnie drugiego stopnia w przestrzeni
trojwymiarowe.

6,0

K_Wo01
K_U07

B.3

Matematyka 2: Przedmiot stuzy do poznania
i zrozumienia przez studentéw podstawowych po-
jec i twierdzen matematyki, szczegolnie analizy
matematycznej, oraz opanowania elementarnych
umiejetnosci rachunkowych z zakresem wiedzy
obejmujgcym: liczby rzeczywiste, ciggi liczbowe i
szeregi liczbowe; rachunek rézniczkowy i catkowy
funkcji jednej zmiennej rzeczywistej i réownania
rézniczkowe zwyczajne.

6,0

K_Wo1
K_Uo7

B.4

Podstawy grafiki inzynierskiej: Podstawy wykonania i
umiejetnos¢ odczytywania inzynierskiej dokumen-
tacji technicznej. Metody odwzorowan figur geome-
trycznych na ptaszczyznie, oparte na rzutowaniu
réwnoleglym i Srodkowym. Normalizacja w zakresie
dokumentacji technicznej. Zapoznanie sie z podsta-
wowym oprogramowaniem wspomagajgcym pro-
ces tworzenia dokumentaciji technicznej.

3,0

K_W10

B.5

Matematyka 3: Przedmiot stuzy do poznania
i zrozumienia przez studentéw podstawowych po-
jec i twierdzenn matematyki, szczegolnie analizy
matematycznej, oraz opanowania elementarnych
umiejetnosci rachunkowych z zakresem wiedzy
obejmujgcym: rachunek rézniczkowy i catkowy
funkcji wielu zmiennych rzeczywistych; analize
wektorowg; rachunek prawdopodobienstwa i ele-
menty statystyki matematycznej.

4,0

K_Wo01
K_U07

B.6

Fizyka 1: Omoéwienie podstawowych pojec¢ i praw rzg-
dzgcych ruchem ciat dla modeli punktu material-
nego i bryty sztywnej: znajdowanie réwnan ruchu,
stosowanie zasad dynamiki dla ruchu prostolinio-
wego i krzywoliniowego w uktadach inercjalnych i
nieinercjalnych. Poréwnanie fizyki newtonowskiej i
relatywistycznej. Omoéwienie klasycznej teorii gra-
witacji i wielkoSci opisujgcych pole grawitacyjne.
Przedstawienie podstawowych pojec i praw rzg-
dzgcych ruchem drgajgcym i falowym oraz zjawisk
charakterystycznych dla tych ruchéw. Omdéwienie
podstaw termodynamiki klasycznej. Omobwienie

6,0

NF

K_WO02
K_U01,
K_U08
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oddziatywan elektrostatycznych oraz  wielkosci
opisujgcych to pole.

B.7

Grafika inzynierska: Systemy CAD/CAM/CAE organi-
zacja i struktura. Wykonywanie rysunkéw 2D. Mo-
delowanie bryt na bazie prymitywdw oraz krzywych
NURBS. Modelowanie podzespotoéw brytowych
z wykorzystaniem normaliow. Wykonywanie ry-
sunkéw wykonawczych (2D) z elementéw bryto-
wych oraz rysunkoéw zestawieniowych (2D) z pod-
zespotéw brytowych. Wprowadzanie zmian w ry-
sunkach 2D i brytach.

3,0

K_W10

B.8

Informatyka: Podstawowe pojecia z dziedziny informa-
tyki. Algorytmizacja zadan przetwarzania danych.
Podstawy programowania w jezyku wysokiego po-
ziomu. Programy wspomagajgce zarzgdzanie
z wykorzystaniem baz danych. Funkcje bazy da-
nych. Baza danych a system zarzgdzania bazg da-
nych (SZBD). Relacyjne modele danych. Struktu-
ralny jezyk zapytan SQL. Architektury SZBD. Sieci
komputerowe a SZBD.

3,0

ITT

K_WO05
K_WO07
K_uo1
K_U13

B.9

Nauka o materiatach: Podstawy inzynierii materiato-
wej. Zasady wifasSciwego doboru materiatow
i ich wptyw na bezpieczenstwo w eksploatacji ma-
szyn i urzgdzen technicznych. Rodzaje materiatow
inzynierskich. Sposoby oznaczania gatunkéw wg
norm UE. Zwigzek pomiedzy wtasciwo$ciami fi-
zycznymi i uzytkowymi materiatow konstrukcyj-
nych a ich sktadem chemicznym i stanem obrobki.

4,0

IMat/IM

K_WO09
K_U14

B.10

Inzynieria wytwarzania: Podstawowe wiadomo$ci do-
tyczgce procesu skrawania. Materiaty stosowane
na narzedzia skrawajgce. Technologia obrobki
wiorowej. Technologia obrobki Sciernej oraz inne
metody obrébki ubytkowej. Obrabiarki skrawajgce
do metali — przyrzady i uchwyty obrébkowe. Pod-
stawy projektowania procesoéw technologicznych —
elementy sktadowe procesu obrébki, dobér poftfa-
brykatéw. Technologiczne aspekty metalurgii
proszkéw. Technologie przetwdrstwa stosowane
do wybranych tworzyw sztucznych. Podstawy spa-
jalnictwa. Metody spawania i zgrzewania. Spawal-
nicze metody naktadania powtok.

3,0

K_WO09
K_W12
K_Ul4
K_U23

B.11

Metrologia: Cyfrowa technika pomiarowa — wprowa-
dzenie. Analogowe i cyfrowe przyrzgdy do pomiaru
wielkosci elektrycznych. Oscyloskop analogowy
vs. cyfrowy. Pomiary wielkosci elektrycznych. Po-
miary wielkoSci geometrycznych. Pomiary wielko-
Sci nieelektrycznych metodami elektrycznymi.
Przetworniki pomiarowe w systemach mechatro-
nicznych. Cyfrowe systemy pomiarowe.

3,0

K_W13
K_U16

B.12

Fizyka 2: Omdwienie podstawowych pojec i praw rzg-
dzgcych pradem elektrycznym. Wprowadzenie po-
Jecia pola magnetycznego i wielko$ci je opisujg-
cych oraz poréwnanie z polami elektrostatycznym
i grawitacyjnym. Omdowienie pola elektromagne-
tycznego oraz praw nim rzgdzgcych. Wprowadze-
nie podstawowych poje¢ optyki. Omoéwienie duali-
zmu  korpuskularno-falowego promieniowania.
Oméwienie budowy atomu z uwzglednieniem po-
je¢ kwantowych. Wprowadzenie pojecia dualizmu

4,0

NF

K_W02
K_Uo1
K_U08
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korpuskularno-falowego materii. Omoéwienie za-
sady konstrukcji lasera i cech $wiatta laserowego.
Zapoznanie z podstawami fizyki ciata statego,
wprowadzenie modelu pasmowego, omoéwienie
podstawowych zjawisk fizycznych w pétprzewod-
nikach. Omdwienie budowy jgdra atomowego, zja-
wisk i praw promieniotwoérczoSci oraz reakcji roz-
szczepienia jgder ciezkich i syntezy jgder lekkich.

B.13

Elektrotechnika i elektronika: Obwody elektryczne
pragdu statego i przemiennego. Metody analizy
i projektowania oraz okre$lania podstawowych pa-
rametrow | charakterystyk. Zasada dziatania wy-
branych maszyn pragdu statego i przemiennego.
Podstawowe elementy i ukfady elektroniczne ich
parametry i charakterystyki.

4,0

AEE

K_WO04
K_U10
K_U1l

B.14

Laboratorium elektrotechniki i elektroniki: Wykony-
wanie pomiarow elekirycznych w obwodach
i uktadach elektronicznych w celu okreslenia para-
metrow i charakterystyk. Wykonywanie odpowied-
nich sprawozdan z przeprowadzonych pomiaréw.

3,0

AEE

K_U10
K_U11l
K_U16

B.15

Mechanika: Przedmiot sktada sie z pieciu czeSci.
Czesc¢ | - Statyka obejmuje pojecia i zasady sta-
tyki, zagadnienia redukcji uktadow sit i warunkéw
réwnowagi, prawa tarcia oraz sposoby obliczania
Srodkow ciezkosci. Czesc Il - Wytrzymato$é ma-
terialow zawiera podstawowe pojecia wytrzymato-
Sci materiatow, zagadnienia rozciggania, Sciska-
nia, zginania, skrecania i wyboczenia, charaktery-
styke wielowymiarowego stanu naprezenia, obli-
czenia ugiec belek i kratownic ptaskich. Czesc¢ Ill -
Kinematyka obejmuje podstawowe pojecia i okre-
Slenia kinematyki, kinematyke punktu, ruch ciata
sztywnego, ruch ztozony punktu, ruch ptaski oraz
ruch kulisty ciata sztywnego. Czes¢ IV - Dynamika
zawiera podstawowe pojecia i okreSlenia dyna-
miki, dynamike punktu i uktadu punktéw material-
nych, dynamike ruchu obrotowego oraz ruchu pta-
Skiego ciata sztywnego. Czes$¢ V — Elementy me-
chaniki analitycznej obejmuje opis modelu dyna-
miki obiektu rzeczywistego oraz definicje specjal-
nych elementéw odksztatcalnych o wtasno$ciach
liniowych: Wprowadza rozszerzong klasyfikacje
wiezéw, definicje ogodlnego réwnania dynamiki
oraz rownania Lagrange’a.

50

K_WO03
K_U08
K_U09
K_U17
K_KO03

B.16

Laboratorium wytrzymatosci i nauki o materiatach:
Cwiczenia laboratoryjne z aparaturg stuzgcg do
badania materiatéw.

3,0

K_U09
K_U14

grupa tresci ksztatcenia kierunkowego
przedmioty kierunkowe

46,0

C1

Podstawy konstrukcji maszyn: W ramach przedmiotu
przekazywana jest wiedza, utatwiajgca opanowa-
nie umiejetnos$ci projektowania elementéw i zespo-
tow konstrukcyjnych maszyn, a jednoczesnie sta-
nowigca pomost pomiedzy przedmiotami podsta-
wowymi i specjalistycznymi. Tematyka przedmiotu
zawiera takze zagadnienia dotyczgce wytrzymato-
Sci zmeczeniowej elementow i zespotow konstruk-
cyjnych maszyn oraz o zagadnienia z zakresu try-
bologii.

50

K W11l
K_W14
K_U15
K_U16
K_K02
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C2

Laboratorium informatyki i mechaniki: Wykonywanie
w Matlabie aplikacji wykorzystujgcych instrukcje
warunkowe, wyboru i iteracyjne. Konstruowanie
w Matlabie funkcji, operowanie plikami, zobrazo-
wanie wynikéw obliczen na wykresach. Rozwigzy-
wanie zadan przygotowania modelu logicznego
danych. Weryfikacja i dokumentacja modelu. Indy-
widualne zadanie zaprojektowania i budowy bazy
danych. Opracowanie instrukcji obstugi oraz doku-
mentacji bazy danych. Obliczenia statycznie ob-
cigzonej belki oraz kratownicy przestrzennej z wy-
korzystaniem oprogramowania ANSYS Mechani-
cal APDL. Obliczenia statyczne elementu pfta-
skiego oraz przestrzennego z wykorzystaniem
oprogramowania ANSYS Workbench.

3,0

K_WO05
K_WO07
K_uo1
K_U04
K_Uo7
K_U09

C3

Laboratorium inzynierii wytwarzania i pomiaréw
warsztatowych: Podstawowe wiadomosci doty-
czgce projektowania odlewow. Metody wytwarza-
nia odlewdw. Wiedza na temat wptywu wybranych
parametrow procesu prasowania proszku, a takze
procesu wykonywania odlewu na wybrane wiasci-
wosci wytworzonego wyrobu. Podstawy teore-
tyczne obrobki plastycznej. Metody wytwarzania
elementdéw czesci maszyn za pomocg ksztattowa-
nia plastycznego. Podstawy organizacji montazu.
Znajomos¢ podstawowych przyrzgddéw warsztato-
wych. Umiejetnos$¢ wykonania pomiardw przy uzy-
ciu podstawowych przyrzgdéw warsztatowych.
Podstawowe wiadomos$ci o maszynach wspot-
rzednoSciowych. Pomiary wspotfrzednosciowe.
Wiedza z zakresu pomiarow gwintow i kot zeba-
tych.

3,0

K_WO09
K_ W12
K_W13
K_U14

C4

Podstawy automatyki: Podstawowe pojecia teorii ste-
rowania. Rodzaje i struktury uktadéw sterowania.
Struktura ukfadu regulacji automatycznej. Ele-
menty uktadéw automatyki. Modelowanie obiek-
téw i elementéw automatyki. Transmitancja opera-
torowa, widmowa, przestrzen stanu. Sterowalno$¢
i obserwowalno$c. Charakterystyki czasowe i cze-
stotliwosciowe. Stabilnosc-kryteria stabilnosci. Ja-
koS¢ procesow regulacji — kryteria jakoSci regula-
cji. Rodzaje korekcji i typy regulatorow. Synteza
ukfadow regulacji metodami klasycznymi. Regula-
cja impulsowa. Transmitancja dyskretna uktadu re-
gulacji impulsowej. Regulacja cyfrowa - podsta-
wowe struktury. Sterowanie logiczne i sekwen-
cyjne. Technika systemow automatyzacji: urzg-
dzenia pomiarowe (czujniki potoZzenia kgtowego),
regulatory (sterowniki), urzgdzenia wykonawcze
(elementy nastawcze i wykonawcze). Systemy za-
utomatyzowane i zrobotyzowane. Struktury robo-
tow I, Il'i lll generacji. Metody symulacyjne badania
ukfadow dynamicznych.

4,0

AEE

K_WO08
K_U12
K_U13

C5

Podstawy robotyki: Robotyka jako dziedzina nauki.
Prawa robotyki. Klasyfikacja robotéw i manipulato-
réow. Podstawowe elementy robotéw i manipulato-
réow. Opis przestrzenny robotéw i manipulatoréw.
Uktady wspotrzednych i ich przeksztatcanie. Zada-
nie proste i odwrotne. Wyznaczanie predko$ci,

4,0

K_WO08
K_U13
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przyspieszen, sit oraz momentow manipulatora.
Efektory robotow. Klasyfikacja i charakterystyka.

Elektrotechnika i elektronika II: Przedmiot obejmuje
analize obwodow tréjfazowych oraz prgdow okre-
sowych niesinusoidalnych. Podstawy filtrow elek-
trycznych. Budowe i zasade dziatania maszyn
elektrycznych pradu statego i przemiennego. Wia-
domosci o dziataniu prgdu elektrycznego na orga-
nizm ludzki oraz zasady ochrony przeciwporaze-
nionej w instalacjach i urzgdzeniach elektrycznych.
Wiadomosci o elementach elektronicznych: tran-
zystorach unipolarnych. Budowie, zasadzie dziata-
nia uktadéw nieliniowych i ich zastosowaniu. Zto-
zonych uktadéw elektronicznych: prostownikach
sterowanych, zasilaczach impulsowych, przetwor-
nikach A/C i C/A.

K_WO04
5,0 AEE K_U10
K_U16

C6

Podstawy konstrukcji maszyn Il: W ramach tej cze$ci
przedmiotu "Podstawy konstrukcji maszyn" prze-
kazywana jest wiedza utatwiajgca opanowanie
umiejetnosci projektowania elementéw i zespotéw K_W03
konstrukcyjnych maszyn (réwniez z zastosowa- K_W10

Cc.7 niem systeméw CAD) oraz stanowigca powigzanie 3,0 IM K_ W11

pomiedzy przedmiotami podstawowymi a specjali- K_U09

stycznymi. Tre$cig prowadzonych zajec¢ (wykfady, K_U17
¢wiczenia, laboratorium, projekt) sa zagadnienia

dotyczgce gtdéwnie mechanicznych elementéw i

zespotow napedowych.

Uktady cyfrowe i mikroprocesorowe: Zajecia przeka-
zujg podstawowg wiedze z zakresu cyfrowej repre-
zentacji informacji i algebry Boole’a oraz podsta- K_Wo04
wowych cyfrowych uktadoéw kombinacyjnych i se- K_U01
kwencyjnych. Omawiane sg elementy architektury K Ul1l
procesoréw, pamigci pétprzewodnikowych i kom- 50 AEE K U18
puteréw. Prezentowana jest praktyka i narzedzia K U20
programowania kontrolerow x51 w asemblerze h
oraz podstawowe protokoty cyfrowej transmisji

szeregoweyj.

C8

Podstawy CAXx: Przedmiot obejmuje gtéwne problemy
projektowania z wykorzystaniem systemow mode-
lowania swobodnego oraz parametrycznego. Za-
kres ksztatcenia obejmuje podstawowe informacje
dotyczgce projektowania systeméw mechatronicz-
nych oraz zapisu konstrukcji z wykorzystaniem
systeméw komputerowego wspomagania. Pro-
gram obejmuje przeglad zagadnien zwigzanych z
inzynierig odwrotng, pomiarem i geometrycznym
odwzorowaniem zarowno powierzchni swobod-
nych jak i parametrycznych, komputerowym wspo-
maganiem obliczen inzynierskich CAE, kompute-
rowym wspomaganiem wytwarzania CAM, techno-
logig wytwarzania przyrostowego - szybkiego pro-
totypowania oraz charakterystyke podstawowych
metod wykorzystywanych w tzw. druku 3D.

K_WO07
K_W10
5,0 IM K_W17
K_U18
K_U22

C9

Wprowadzenie do mechatroniki: Mechatronike
mozna oKre$li¢ jako dziedzine inzynierii, ktora sta- K_W04
nowi potgczenie inzynierii mechanicznej, elek- 40 M K_W05
trycznej, komputerowej, automatyki i robotyki, stu- ' K_U11
zgcq projektowaniu i wytwarzaniu nowoczesnych K_U12
urzgdzen. Przedmiot "Wprowadzenie do mecha-

C.10

45




troniki" stanowi wstep do zagadnien rozpatrywa-
nych szerzej w ramach przedmiotéw specjalistycz-
nych, zapewniajgc ksztatconym podbudowe teore-
tyczng i praktyczng, wymagang do zrozumienia
tredci przekazywanych na dalszych etapach stu-
diow.

Sterowanie w systemach mechatronicznych: Przed-
miot obejmuje zagadnienia zwigzane z analizg,
projektowaniem, uruchamianiem i sterowaniem
uktadéw mechatronicznych przy wykorzystaniu
elementéw pneumatyki i hydrauliki. Studenci zapo-

zZnajq sie m. in. ze sposobem doboru i tgczenia ze K_WO08
sobg odpowiednich elementéw w celu zbudowania K U07
c1ii danego uktadu, wykorzystujgc do tego wiedze teo- 3.0 AEE/IM K:U 12
retyczng oraz dedykowane programy narze- K_U13
dziowe. Modelowanie matematyczne wielowymia-
rowych dyskretnych i ciggtych obiektéw sterowa-
nia. Synteza sprzezen liniowych od wektora stanu
dla tych obiektéw, ogdlna i uproszczona teoria gi-
roskopu.
Optoelektronika: Tematyka zaje¢ bedzie dotyczyta:
zrédet promieniowania optycznego: diod LED i la- K_W06
c.12 seréw, detektorow termicznych i fotonowych, $wia- 4,0 AEE K_U10
tlowoddéw, wybranych zastosowan technik optoe- K U1l
lektronicznych.
D grupa tresci ksztatcenia wybieralnego
przedmioty wybieralne
Robotyka i automatyka przemystowa (RiAP) 22,0
Sterowanie w systemach mechatronicznych Il: Mo-
dut obejmuje zagadnienia zwigzane ze sterowa- K W08
niem uktadami mechatronicznymi. Studenci zapo- K UO07
Dal zZnajg sie na min. ze sposobami sterowania nape- 3,0 AEE/IM K U12
dami elektrycznymi oraz metodami wyznaczania K U13
parametrow dla regulatoréw PID oraz od stanu LQ, -
stosowanych w napedzie DC.
Niezawodnos¢ i eksploatacja urzadzen mechatro-
nicznych:. Wskazniki niezawodno$ci. Modele ma- K_W15
tematyczne wybranych rozktadbéw trwatoS$cii czasu K_W16
D.a.2 miedzy uszkodzeniami elementu. Elementy, struk- 3,0 IM K_U08
tury, reguty eksploatacji z uwzglednieniem pre- K_U20
wencji | diagnostyki. Zarzgdzanie eksploatacjg K_U21
urzgdzen mechatronicznych.
Miernictwo: W treSci przedmiotu zawarto problematyke
wynikajgcg z nastepujgcych tematéw: - analogowe
i cyfrowe przyrzgdy pomiarowe, - komputerowe K W13
Da3 wspomaganie proceséw pomiarowych, - magi- 3.0 AEE/IM K_U16
strale i interfejsy systemowe, - struktura, organiza- K UL7
cja i oprogramowanie systemow pomiarowych, - -
metody projektowania przemysfowych systemoéow
pomiarowych wykorzystywanych w mechatronice.
Programowanie systemow mechatronicznych:.
Przedmiot obejmuje podstawowy poziom progra-
Dad mowania strukturalnego i obiektowego w jezyku C 6.0 TT K_WO05
h i C++. Ponadto przedmiot obejmuje elementy ste- ' K_U13

rowania elementami automatyki oraz podstawy
programowania mikrokontroleréw.
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Sieci komunikacyjne w automatyce: Zajecia przeka-
zujg podstawowg wiedze z zakresu sieci i syste-
mow komunikacyjnych, ze szczegélnym uwzgled-
nieniem protokotéw transmisji stosowanych w au-

K_WO07

D.a.5 tomatyce przemystowej i robotyce. Omawiane sg 5,0 ITT/AEE K U18
elementy obliczen parametrow i zasiegoéw sieci. -
Prezentowana jest praktyka i narzedzia konfigura-
cji i badania sieci przewodowych i bezprzewodo-
wych.

Zarzadzanie i organizacja pracy:. Podstawy teorii za-
rzgdzania i organizacji pracy. PodejScie syste- K_Wid
mowe w zarzgdzaniu. Zasady zarzgdzania jako- K_W17
Scig. Elementy funkcjonowania organizacji. Zasto- K_W19

D.a6 sowanie podejscia Lean Management. Bezpie- 3.0 IM K_Ul7
czenstwo i higiena pracy. Ryzyko zawodowe. K_U20
Elementy zarzgdzania Srodowiskowego. Dziatal- E—Bgé
no$¢ normalizacyjna. -

Metody identyfikacji i diagnostyki: Przedmiot przygo-
towuje do samodzielnej identyfikacji modeli mate-
matycznych uktadéw dynamicznych przy wykorzy- K_W15
Da7 staniu metod identyfikacji. W ramach wyktadow 50 M K_U08
h przedstawiane sg metody identyfikacji i diagno- ' K_U12
styki. Przedmiot przygotowuje do samodzielnego K_U22
rozwigzywania przez studentéw zadan diagno-
styki. W tym optymalizacji procesu diagnozowania.
Cyfrowe uktady regulacji:. Modut obejmuje zagadnie-
nia zwigzane z projektowaniem i implementacjg
cyfrowych algorytmoéw sterowania w uktadach me- K_W08
D.as8 chatronicznych. Studenci zapoznajg sie na nim np. 60 AEE K W12
- z metodami projekfowania cyfrowych regulatorow ' K_Uo01
i ich implementacji w napedach elektrycznych ro- K_U12
botéw oraz w ukfadach regulacji procesami prze-
mystowymi.
Elementy automatyki i robotyki: Wprowadzenie w za-
gadnienia elementéw automatyki i robotyki. Me-
tody opisu i systematyka elementow. Regulatory i
Jednostki sterujgce wykorzystywane w automatyce
i robotyce. Sterowniki PLC, mikrokontrolery. Pa-
nele operatorskie. Algorytmy regulacji procesow
przemystowych dedykowane na platforme mikro-
kontrolera: regulator PID, regulator rozmyty i pre-
D.ag dykcyjny - uruchamianie itestowanie aplikaciji. 6.0 M K_W08
- Uktady sensoryczne wykorzystywane w automa- ' K_U12
tyce i robotyce. Charakterystyka, instalacja i konfi-
guracja. Przemysfowe systemy wizyjne. Mechani-
zmy, podajniki, przeno$niki uktady specjalizowane
Z zakresu automatyki i robotyki. Chwytaki, gtowice
spawalnicze oraz malarskie wykorzystywane w ro-
botyce. Elementy systemow bezpieczerstwa w au-
tomatyce i robotyce. Przeglad rozwigzan integra-
torskich.
Napedy w automatyce: Przedmiot obejmuje zagadnie- K W10
nia zwigzane z analizg, projektowaniem i urucha- -

. . ’ . K W11
mianiem napeddéw DC i AC oraz napeddw elektro- K U02
pneumatycznych i hydraulicznych w uktadach me- -

D.a.10 . ; i 3,0 IM K_U12
chatronicznych. Studenci zapoznajg sie min. Z me- K UL7
todami projektowania napedu dla konkretnej apli- K UL9

kacji oraz inzynierig jego wykonania, uruchomienia
oraz testowania w oparciu o bezposSrednie badanie
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modelu fizycznego oraz dedykowane programy
narzedziowe.

D.a.ll

Projekt przejsciowy: Wydanie tematéw projektéw
przej$ciowych i wymagania formalne dotyczgce
zaliczenia i edycji projektu przejsciowego. Omé-
wienie zagadnien do rozwigzania w toku realizacji
projektu. Referowanie i dyskusja koncepcji realiza-
cji projektu. Analiza koncepcji realizacji projektu na
tle osiggnie¢ przedstawianych w literaturze te-
matu. Referowanie i dyskusja dotychczasowych
wynikow realizacji projektu. Referowanie i dysku-
Sja catosci projektu przejsciowego.

3,0

K_U02
K_U03
K_U05
K_U19
K_Uu21
K_KO1

D.a.12

Sterowniki programowalne: Przedmiot prezentuje
podstawy wykorzystywania i programowania ste-
rownikéw swobodnie programowalnych (PLC)
zgodnie z jezykami programowania:

- jezyk strukturalny ST,

- jezyk listy instrukcji IL,

- jezyk drabinkowy LD,

- funkcjonalny schemat blokowy FBD,

- schemat blokéw sekwencyjnych SFD,
opisanymi w normie IEC 61131-3.

7,0

AEE

K_WO07
K_W16
K_U11l

D.a.13

Roboty przemystowe: Zajecia przekazujg wiedze z za-
kresu robotyki przemystowej. W ramach zajec stu-
denci poznajg budowe i klasyfikacje robotéw prze-
mysfowych, elementy elastycznych linii produkcyj-
nych oraz miejsce robotow przemystowych na ela-
stycznych liniach produkcyjnych. Ponadto, zajecia
przekazujg wiedze z zakresu programowania ro-
botow przemystowych w wybranych jezykach pro-
gramowania. Studenci zapoznajg sie metodami
programowania robotow, zasadami tworzenia pro-
gramoéw sterujgcych oraz metodami ich testowa-
nia.

4,0

K_WO08
K_U09

D.b

Techniki komputerowe w mechatronice (TKwM)

57,0

D.b.1

Niezawodnosé, trwalosé i eksploatacja obiektow:
Pojecia podstawowe. Charakterystyka obiektow.
Podstawowe zagadnienia trwato$ciowe. Podsta-
wowe zagadnienia niezawodnoSciowe. Optymali-
zacja struktury niezawodno$ciowej obiektu. Od-
nowa obiektu. Eksploatacja obiektow. Wptyw wa-
runkow eksploatacji na niezawodnoSc¢ obiektow.
Badania trwafoSci i niezawodnosci obiektow. Ak-
tywne zwigkszanie niezawodnosci. Systemowe
ksztaftowanie niezawodnos$ci. Czynnik ludzki w
analizie niezawodnoS$ci. Obliczenia niezawodno$ci
i trwatosci. Projekt analizy niezawodnosciowej wy-
branego obiektu. Projekt modernizacji eksploatacji
ze strategii wg planowanej profilaktyki na strategie
wg stanu technicznego.

6,0

K_W15
K_W16
K_U03
K_U04
K_U20
K_U24

D.b.2

Programowanie obiektowe: Wprowadzenie do pro-
gramowania zorientowanego obiektowo. Opera-
tory arytmetyczne i logiczne. Obiekty. Zmienne i
ich typy oraz zasieg. przekazanie zmiennej przez
wartos¢ i referencje. Koncepcje pamigci. Instruk-
cje sterujgce: petle i iteracje. Funkcje. Atrybuty
obiektéw. Tablice - deklarowanie, przechowywa-
nie i przekazywanie do funkcji. Tablice wielowy-
miarowe. Wskazniki. Klasy obiektow. Konstruktor.
Dziedziczenie i polimorfizm obiektéw.

4,0

ITT

K_WO05
K_WO07
K_U13
K_U18
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Projektowanie proceséw technologicznych: Przed-
miot przygotowuje studenta w zakresie projekto-
wania procesow technologicznych wytwarzania
cze$ci maszyn z naciskiem na metody obrébki

. o o K_W09
ubytkowej. W ramach zaje¢ student poznaje: re- K W15
Db.3 guty oceny technologiczno$ci konstrukcji czesci 40 IM K UO03
- maszyn, zasady doboru technologii obrobki, za- ' K U15
sady doboru narzedzi i oprzyrzgdowania stosowa- -
. ’ K_U23
nych w procesie technologicznym, reguty doboru
parametrow technologicznych. Student uczy sie
opracowania dokumentacji technologicznej w po-
staci kart technologicznych i kart instrukcyjnych.

Metody identyfikacji i diagnostyki: Przedmiot przygo-
towuje do samodzielnej identyfikacji modeli mate-
matycznych uktadoéw dynamicznych przy wykorzy- K W15

Db.4 staniu metod identyfikacji. W ramach wyktadow 50 IM K U22
- przedstawiane sg metody identyfikacji i diagno- ' K U23
styki. Przedmiot przygotowuje do samodzielnego -
rozwigzywania przez studentéw zadan diagno-
styki. W tym optymalizacji procesu diagnozowania.

Zaawansowane techniki wytwarzania: Zapoznanie K W09
Zz metodami wytwarzania czesSci maszyn przy za- K W12
stosowaniu zaawansowanych technologii wytwor- —

D.b.5 S . . 50 IM K_W17
czych oraz z budowg i dziataniem obrabiarek ste- K Ul4
rowanych numerycznie, a takze z podstawami ich K UL5
programowania. -

Projektowanie obiektow mechatronicznych: Przed-
miot Projektowanie obiektéw mechatronicznych
porusza problemy zwigzane z planowaniem pro-
cesu projektowego dla szeroko rozumianych
obiektow mechatronicznych. Przedmiot jest jedno
semestralny a zajecia realizowane sg w formie wy-
ktadéw, zajec projektowych oraz c¢wiczen audyto-
ryjnych. Stuchacz w czasie zaje¢ ma mozliwo$é

. | o e K_W12

Db.6 zapoznania z podstawowyml_tech'n/ka’m/ zarzg- 3.0 IM K W16
dzania projektowego w aspekcie obiektéw mecha- —
tronicznych. Jak réwniez posigdzie podstawowg
wiedze w zakresie planowania procesu projekto-
wego w odniesieniu do obiektow mechatronicz-
nych. Aby osiggng¢ wymagane kompetencije i
umiejetnosci, stuchac¢ uczestniczy w wykfadach
wspieranych metodami werbalno-wizualizacyjnymi
oraz realizuje projekt indywidualny lub w grupach
maksymalnie 5 osobowych.

Automatyzacja pomiarow: W tresci przedmiotu za- K_ W12
warto problematyke wynikajgca z nastepujgcych K_U17
tematoéw: K_U22

D.b.7 - magistrale i interfejsy systeméw pomiarowych, 5.0 'M K_U23
- karty pomiarowe i kondycjonujgce, K_KO01
- oprogramowanie systemoéw pomiarowych.

Komputerowe wspomaganie wytwarzania: Zapozna-
nie z metodami recznego programowania obrabia- K_W09
rek sterowanych numerycznie przy zastosowaniu K_W12

D.b.8 programowania parametrycznego, pod-progra- 6,0 IM K_U15
mow i cykli statych. Projektowanie procesu wytwa- K_U18
rzania detalu przy zastosowaniu oprogramowania
CAM.

Komputerowe wspomaganie projektowania: Mode- K W12

D.b.9 lowanie czesci 3D z wykorzystaniem funkcji pod- 7,0 IM K_W15
stawowych i zaawansowanych programu Solid K_W16
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Works. Modelowanie cze$ci spawanych i zespo- K_U02
téw czesci. Opracowanie dokumentacji 2D czesci i K_U14
zespotu. Analiza kinematyczna | wytrzymato- K_U18
Sciowa konstrukcji. K _U19
Komputerowe wspomaganie eksploatacji: Systemy
wspomagania zarzgdzania a systemy wspomaga-
nia utrzymaniem ruchu w przedsigbiorstwie pro- K_W05
dukcyjnym. Metody prognozowania stanu w tech- K_W12
nice. Systemy monitorowania i prognozowania nie- K_W16
D.b.10 zawodnosci w eksploatacji. Metody oceny trwato- 5,0 IM K_W17
Sci ztozonych obiektow technicznych oraz modyfi- K_U04
kacja systemu ich eksploatacji. Elementy meto- K_U18
dycznego projektowania systemu informatycznego K_U21
wspomagajgcego eksploatacje. Projektowanie i
tworzenie aplikacji bazy danych eksploatacyjnych.
Inzynieria odwrotna w procesie projektowania:
Wspotrzednos$ciowa technika pomiarowa na po-
trzeby systeméw CAD. Kontaktowe i bezkontak-
towe metody pomiarowe. Analiza i przetwarzanie
. L K_W13
danych pomiarowych. Inzynieria odwrotna a sys- K W16
D.b.11 temy kontroli jakoSci. Od siatki trojkgtéw do mo- 4,0 IM —
delu powierzchniowego NURBS. Modelowanie K_U16
o , . K_U19
obiektow geometrycznych za pomocg powierzchni -
swobodnych. Od siatki trojkgtéow do modelu bryto-
wego. Modelowanie obiektow geometrycznych za
pomocg powierzchni i bryt parametrycznych.
Zarzadzanie, normalizacja i systemy jakosci: Istota
procesu zarzgdzania. Organizacja i jej miejsce w
otoczeniu. Ewolucja nauk o zarzgdzaniu. Role i K_W15
kompetencje menadzerskie. Planowanie w organi- K_W17
D.b.12 zacji. Strategia przedsiebiorstwa. Podejmowanie 40 M K_W18
o decyzji. Etyka i spofeczna odpowiedzialno$¢ biz- ' K_W19
nesu. Systemy wspomagania zarzgdzania. Nor- K_W20
malizacja i jej znaczenie w zarzgdzaniu organiza- K_U24
cjami. Systemy jakoSci. Bezpieczeristwo i higiena
pracy. Ocena ryzyka.
E praca dyplomowa 22,0
Seminarium dyplomowe: Praca dyplomowa jako
praca analityczno-koncepcyjna, projektowa, eks-
perymentalna, przeglagdowa. Przyktadowa tema-
tyka prac dyplomowych dla wszystkich specjalno-
Sci. Etyka i elementy prawa autorskiego. Rola i
sposoby wykorzystania literatury technicznej w
rozwigzywaniu ztozonych problemow technicz-
. K_W18
nych. Rola eksperymentu w pracy naukowej.
) 7 ) ) K_U04
E.1l Etapy rozwigzywania i wykonywania zadania dy- 2,0 IM K U05
plomowego. Ukiad i zawarto$c pracy dyplomowej. K KOL
Technika pisania i redagowania pracy dyplomo- -
wej. Istota i cele autoprezentacji. Techniki prezen-
tacji i dyskusji wynikéw pracy dyplomowej. Prezen-
tacja i dyskusja sposobow rozwigzania zagadnien
ujetych w zadaniu dyplomowym, wynikéw czgstko-
wych | cato$ci projektu inzynierskiego. Przygoto-
wanie do obrony pracy dyplomowe;.
K_U02
Praca dyplomowa: Opracowanie inzynierskiej pracy K_U03
E2 dyplomowej w zakresie wybranej specjalizacji dy- 20.0 IM K_U04
' plomowania. Prezentacja i dyskusja sposobow ' K_UO05
rozwigzania zagadnien ujetych w zadaniu dyplo- K_U19
K_U21
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mowym, wynikow czgstkowych i cato$ci pracy dy- K_K01
plomowej. Przygotowanie do obrony pracy dyplo-
mowej.

F praktyka zawodowa 4,0

Praktyka zawodowa:

Miejsce: przedsigbiorstwo, zaktad, firma - zwane dalej
Lirmg” z branzy elektrycznej, elektronicznej lub
mechanicznej

Cel: Zasadniczym celem praktyki jest zdobycie przez
studentow umiejetnosci i dos$wiadczenn zgodnie
Z wymaganiami okreslonymi w standardach nau-

czania dla realizowanego kierunku studiéw. Cel E—Egg
F.1 ten realizowany jest poprzez: 4,0 M K KO3

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

2. Zapoznanie studentéw z wyposazeniem wykorzysty-
wanym do prac elektronicznych, elektrycznych i me-
chanicznych.

Nabycie przez studentoéw umiejetnosci wykonywania

podstawowych prac warsztatowych.

Razem 210,0

Sposoby weryfikacji i oceny efektéw uczenia sie!! osiggnietych przez studenta
w trakcie catego cyklu ksztatcenia:

Osiggniecie zaktadanych efektéw w kategorii wiedzy i umiejetnosci szczegdtowo
zostanie okreslone w kartach informacyjnych przedmiotéw. Ogdlnie sprawdzenie
osiggnietych efektow ksztatcenia odbywa sie z uwzglednieniem formy prowadzenia zaje¢
oraz przyjetych dla danej formy sposobéw weryfikacji wiedzy i umiejetnosci. Osiggniecie
przez studenta zaktadanych efektow w kategorii kompetencji spotecznych wynika z jego
postawy w catym okresie studiéw. Studenci od drugiego roku powinni uczestniczyé
w pracach Két Naukowych Studentow dziatajgcych w Wojskowej Akademii Technicznej.
Realizacja prac w ramach KNS, uczestnictwo w seminariach bedzie dobrym wskaznikiem
osiggniecia zaktadanych efektdow w kategorii kompetencji spotecznych. Szczegoty
dotyczace zasad dziatalnosci KNS reguluje regulamin KNS oraz ich opiekunowie.

Plany studiéw stacjonarnych i niestacjonarnych - odpowiednio w zatgczniku nr 1 2.

11 opis ogdlny - szczegdty w kartach informacyjnych przedmiotéw
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Zatgcznik 1

PLAN STACJONARNYCH STUDIOW PIERWSZEGO STOPNIA "INZYNIERSKICH" O PROFILU OGOLNOAKADEMICKIM Zafgezniknrl .
anskawu _ Do programu studiéw | stopnia dla
Akademia DYSCYPLINA NAUKOWA (WIODACA): INZYNIERIA MECHANICZNA Kierunku mechatronika
D) Techniczna KIERUNEK STUDIOW: MECHATRONIKA
) Specjalnosci profilowane przedmiotami wybieralnymi: 1. Rob i przemy 2. Techniki w i ‘ l poczatek 2019 rok
| I ] [ T T T I [ T T T TT T TT T TT7T T TT T [T
EE i i : jednostka
2o | outlemgotan | 53 a — liczba godzinirygor/pkt ECTS w semestrze: Jednostka
3 kt ECTS z godzin:
GRUPY ZAJEC / PRZEDMIOTY E-E P £ §.§ g E ! n n v v v vi Uwagi
28 pgs | Mg odpowiedzialna za
a L.godz | ECTS | & E wykl. | éwicz. | lab. |projekt [semin.| godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. | ECTS pezedriot
AGrupa tresci ksztatcenia ogéinego 336 | 21,0 12,5 | 96 | 240 186 (13,0 90 4,0 30 (20| 30 |20
1 _|Etyka zawodowa NS 18 [ 15 10 | 14 4 18 |Zo| 1.5 WCY
2 |Wprowadzenie do studiowania NS | 6 |05 05 | 6 6 |20 05 oo e
3 _|Podstawy zarzadzania i przedsigbiorczo$ci NZJ 30 3,0 15 16 14 30 |Zo] 3 WCY
4 |Wybrane zagadnienia prawa NP 18 1,5 1,0 14 4 18 |Zo| 15 WCY
5 [Wp ie do infc k mT 36 |30 15 | 14 | 22 36 [Zo| 3 WCY
6 |Wychowanie fizyczne 60 60 30 |Zo| 30 |Z0 SWF
7 _|Jezyk obcy J 120 | 80 50 120 30 [Zo| 2 [ 30 |Zo| 2 |30 |Zof 2 | 30 |Z0 2 SJO
Jezyk obcy - egzamin poziom B2 E SJO
8 |Historia Polski H 30 [ 20 10 | 16 14 30 [Zo] 2 WCY
9 |Ochrona wiasnosci intelektualnych NP 14 1,5 1,0 12 2 14 |Zo| 15 WCY
10 [BHP 4 4 4 BHP
B. Grupa tresci ksztalcenia podstawowego 668 |60,0| 255 | 30,0 | 336 | 256 | 76 174 (17,0 274 (26,0 220 (17,0
1_|Wprowadzenie do metrologii AEE 24 |20 1,0 1,0 12 12 24 |Zo| 2 WELWTC
2 1 AEE/TT[ 60 [ 6,0 30 | 26 | 34 60 [E| 6 WCY
3 2 AEE/TT[ 60 [ 6,0 30 [ 30 | 30 60 [E| 6 WCY
4 |Podstawy grafiki inz k M 30 [ 30 30 15 | 12 18 30 [Zo| 3 WML(ITL)
5 3 AEE/NTT[ 40 [ 40 20 | 20 16 4 40 |[E| 4 WCY
6 |Fizyka 1 IM/AEE | 80 [ 6,0 30 | 40 | 30 10 80 [E| 6 WTC
7 |Grafika inzynierska M 30 [30 3,0 15 | 12 18 30 [Zo] 3 WML(ITL)
8 |Informatyka mT 30 [ 30 20 15 | 14 16 30 |Zo| 3 WML(ITU/KMT)
9 [Naukao i ) M 44 [ 40 20 | 36 8 44 [E| 4 WML(ITU)
10 |Inzynieria wytwarzania M 30 [30 25 15 | 24 6 30 [Zo] 3 WML(ITU)
11 [Metrologia M 20 |30 20 10 | 16 4 20 |Zo| 3 WML(ITL)
12 [Fizyka 2 IMIAEE | 40 [ 40 20 | 20 10 10 40 |[E| 4 WTC
13 |Elektrotechnika i elektronika AEE 60 [ 40 BI5] 25 | 40 20 60 |E| 4 WML(KMT)
14 |Laboratorium elektrotechniki i elektroniki AEE 26 [ 20 3,0 15 26 26 |Zo| 2 WML(KMT)
15 [Mechanika M 68 | 50 4.0 30 | 34 | 34 68 [E| 5 WML(ITU)
16 |Laboratorium wytrzymatosci i nauki o materiatach M 26 | 2,0 15 15 26 26 (Zo| 2 WML(ITU)
C. Grupa tresci ksztatcenia kierunkowego
Grupa tresci wspoinych 594 | 46,0 | 345 255 | 230 | 156 | 190 | 18 144 | 11 374 | 28 76 7
1 |Podstawy konstrukcji maszyn M 60 | 50 4,0 25 | 28 32 60 |E| 5 WML(ITU)
2 |Laboratorium informatyki i mechaniki M 44 3,0 20 2,0 38 6 44 |Zo| 3 WML(ITU)
3 Laboratorium inzynierii wytwarzania i pomiarow M a0 |30 20 15 | 10 20 2 || 3 WML(TU)
warsztatowych
4_|Podstawy automatyki AEE [ 44 [ 40| 20 | 20 | 16 | 14 | 14 14 [E[ 4 WML(TL)
5 _|Podstawy robotyki [ [ 30 [20] 15 |15 |12 ] 10 [ 8 30 |20 2 WML(KMT)
6 _|Elektrotechnika i elektronika Il AEE 60 [ 50 4,0 25 | 30 14 16 60 [E| 5 WML(KMT)
7 _|Podstawy konstrukcji maszyn Il M 30 [ 30 2,0 15 | 10 14 6 30 [Z0] 3 WML(ITU)
8 | Ukfady cyfrowe i mikroprocesorowe AEE 76 | 50 50 30 | 40 20 16 76 [E| 5 WML(KMT)
9 |Podstawy CAx M 74 150 40 30 [ 24 | 24 | 26 74 |20 5 WML(KMT)
10 |Wprowadzenie do mechatroniki M 60 [ 40 3,0 25 | 24 16 14 6 60 [E| 4 WML(KMT)
1 e w h icznych| AEE/M| 30 [30 | 20 | 15 | 14 | 12 | 4 30 |20 3 WML(KMT)
12 | Optoelektronika AEE 46 | 40 3,0 20 | 22 24 46 |Zo| 4 IOE
D. Grupa tresci wybieralnych
) Gl L R T 678 |570| 42 | 205 (330|162 [150| 32 | 4 204 [230] 314 (300 70 |40
przemystowa
1 ie w h icznych Il AEE/M| 38 | 30 25 20 | 16 12 10 38 [E| 3 WML(KMT)
2 |Niezawodnosé i eksploatacia urzadzen M | 46 | 30| 20 | 20| 2|16 |8 46 |z 3 WML(KMT)
mechatronicznych
3 [Miemictwo AEE/M| 44 |30 20 20 | 26 10 8 44 |Zo 3 WML(KMT)
4 _|Programowanie systeméw mechatronicznych mT 60 [ 6,0 50 25 | 30 12 18 60 |[E| 6 WML(KMT)
5 _|Sieci komunikacyjne w automatyce MT/AEE[ 60 [ 50 4,0 25 | 30 16 14 60 [Zo 5 WML(KMT)
6 _|Zarzadzanie i organizacja pracy M 46 [ 30 20 | 32 14 46 |Zo 3 WML(KMT)
7_|Metody identyfikacji i diagnostyki [ 60 |50 | 30 | 25 |3 | 12 | 16 60 |20 5 WML(KMT)
8 _|Cyfrowe uklady regulacji AEE/M[ 60 [ 60 | 50 | 25 | 26 | 18 | 16 60 [E| 6 WML(KMT)
9 [Elementy i robotyki M 68 | 60| 50 | 25 | 34 | 14 | 10 | 10 68 |[E| 6 WML(KMT)
10 |Napedy w automatyce M 30 |30 20 1.5 12 6 12 30 [Zo] 3 WML(KMT)
11 |Projekt przejsciowy M 16 [ 3.0 30 15 16 16 |Z0] 3 WML(KMT)
12_|Sterowniki programowalne AEE/M[ 80 [ 70 50 30 | 40 18 22 80 |E| 7 WML(KMT)
13 |Roboty pr M 70 [ 40 35 30 | 30 14 16 6 4 70 [Zo 4 WML(KMT)
Clueeseciaa Techniki komp ‘” 748 570 450 | 31 |268 | 180 | 184 | 86 | 30 310 |230| 378 (300 60 | 40
mechatronice
1_[Niezawodnosc, trwatos¢ i eksploatacja obiektow M 9 [ 6,0 5,0 4,0 26 24 20 10 10 90 |E| 6 WML(ITU)
2 |Programowanie obiektowe | T 50 [ 4,0 3,0 2,0 12 12 14 12 50 |Zo| 4 WML(ITU)
3 |Pi procesow techr h M 60 | 4,0 4,0 25 24 10 18 8 60 [Zo 4 WML(ITU)
4| Metody identyfikacji i diagnostyki [ 50 (40| 30 | 20 | 28 | 10 | 12 50 |20 4 WML(KMT)
5 |Zaawansowane techniki wytwarzania M 60 | 50 4,0 25 | 24 12 24 60 [E| 5 WML(ITU)
6 | Projektowanie obiektéw mechatronicznych M 44 [ 30 20 20 | 20 8 10 6 44 Zo 3 WML(ITU)
7 | Automatyzacja pomiaréw M 60 | 50 4,0 25 | 28 10 22 60 [Zo 5 WML(KMT/ITL)
8 |Komputerowe wspomaganie wytwarzania M 80 | 60 50 30 16 8 48 8 80 |[E| 6 WML(ITU)
9 |Komputerowe wspomaganie projektowanial M 9 [70 6,0 35 18 52 20 9 |E| 7 WML(ITU)
10 |Komputerowe wspomaganie eksploatacii M 60 | 50 4,0 25 | 30 8 14 8 60 |[E| 5 WML(ITU)
11 |InZynieria odwrotna w procesie proj i M 44 [ 40 30 20 10 12 12 10 44 Zo 4 WML(ITU)
12 Zargdzanie,mrma\izaqaisystemngkoécd M 60 | 40 2,0 25 | 32 14 14 60 |70 4 WML(ITU)
E. Praca dyplomowa 30 (220| 40 6,0 30 10 20 | 22
1_[Seminarium dyplomowe | M [ 30 [20 20 0 | ] | [ [ | 10]z] |20z 2 [wmi(rukmm)
2 |Praca dyplomowa | M 200] 40 | 40 | | | | | | [Z] 20 [WML(TUKMT)
F. praktyka zawodowa 4,0 3,0 termin realizacji 4
1 ‘Prak(ykazawudowa-cltygodme M 4,0 3,0 po VIsem. | | l | | ‘ ‘ZO 4
OGOLEM GODZIN * / pkt. ECTS RIAP 2306 (210,0( 106,0 [106,5| 992 | 814 | 416 | 50 | 34 | 360 [30,0( 364 [30,0( 394 (30,0| 404 [30,0] 370 [30,0| 324 [30,0] 90 30,0
OGOLEM GODZIN * / pkt. ECTS TKwM 2376 (210,0( 109,0 [108,0| 930 | 832 | 450 | 104 | 60 | 360 [30,0( 364 [30,0( 394 (300| 404 [30,0] 386 (30,0 388 [30,0] 80 |[30,0
lop Iny deficyt pkt. ECTS
liczba egzaminéw E 2 3 4 5 2 3
Rodzaije i liczba rygorow w semestrze: liczba zaliczen zoceng Zo 10 7 5 4 6/5 3 3
liczba zaliczer Z| 1 1
* niepotrzebne skreslic
Plan studiéw uchwalony przez ..
Semestry V - VII - ksztatcenie z uwzglednieniem przedmiotéw wybieranych
Warunkiem dodatkowym dopuszczenia do egzaminu dyplomowego jest udokumentowanie umiejetnosci z jezyka obcego na poziomie B2 | | \ |
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Zatgcznik 2

PLAN NIESTACJONARNYCH STUDIOW PIERWSZEGO STOPNIA "INZYNIERSKICH" O PROFILU OGOLNOAKADEMICKIM Zalcznknr2 ;
Wojskuwu _ Dp programu studloyv | stopnia dla
Akademia DYSCYPLINA NAUKOWA (WIODACA): INZYNIERIA MECHANICZNA Kierunku mechatronika
Techniczna KIERUNEK STUDIOW: MECHATRONIKA
Specjalnosci profilowane przedmiotami wybieralnymi: 1. yka i przemy 2. Techniki w i | ‘ poczatek 2019 rok
| _ [ [ T 1 [ T T T T TT T TT T TT T T[T T T[]
e 3 jednostka
s ogélem godzin/ | § 8 " liczba godzinlrygor/pkt ECTS w semestrze: e a
2§ maecrs | BEE | @2 ST | I M v v Vi Vi
GRUPY ZAJEC | PRZDMIOTY 38 52| 0F inistru Uwagi
23 pog| Uy odpowiedzialna za
a lgodz | ECTS | G E < 3 | wyki. | éwicz. | lab. |projekt|semin.| godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. [ECTS| godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. |ECTS| godz. | ECTS e
AGrupa tresci ksztalcenia ogéinego 224 | 210 10,0 | 66 | 158 114 |130| 50 4,0 30 (20| 30 |20
1 |Etyka NS 12 1.5 05 10 2 12 |20 156 wey
2 |Wprowadzenie do studiowania NS 4 05 05 4 4 |20/ 05 Pewj::::;ds
3 |Podstawy zarzadzania i i zoSci NZJ 20 30 1,0 12 8 20 |Zo| 3 WCY
4 |Wybrane zagadnienia prawa NP 10 15 05 8 2 10 |Zo| 15 WCY
5 [Wp do informatyki mT 24 30 1.0 8 16 24 |Zo| 3 WCY
7 _|Jezyk obcy J 120 8,0 50 120 30 |Zo| 2 | 30 [Zo| 2 | 30 |Zof 2 | 30 |Zo 2 SJO
Jezyk obcy - egzamin poziom B2 E
8 [Historia Polski H 20 20 1.0 12 8 20 |Zo| 2 wey
9 |Ochrona wiasnosci intelektualnych NP 10 15 0,5 8 2 10 |Zo| 15 WCY
10 [BHP 4 4 4 BHP
B. Grupa tresci ksztalcenia podstawowego 444 | 60,0 | 255 | 20,0 | 208 | 176 | 60 116 (17,0| 176 [26,0| 152 |17,0
1_|Wprowadzenie do metrologii AEE 16 20 1,0 1,0 8 8 16 |Zo| 2 WELWTC
2 1 AEE/TT| 40 6,0 15 18 22 40 [E| 6 WCY
3 [M: ka 2 AEE/TT| 40 6,0 15 18 22 40 [E| 6 WCY
4 |Podstawy grafiki inzynierskiej M 20 [ 30 | 30 [ 15| 8 | 12 20 |20 3 WML(TL)
5 3 AEE/T| 26 40 1.0 14 12 26 |E| 4 wey
6 |[Fizyka 1 IM/AEE | 50 6,0 20 24 20 6 50 |E| 6 WTC
7 _|Grafika inzyniersk M 18 30 30 15 8 10 18 |Zo| 3 WML(ITL)
8 |l k mr 18 30 20 15 8 10 18 |Zo0| 3 WML(ITU/KMT)
9 [Nauka o materiatach M 24 40 10 18 6 24 |[E| 4 WML(ITU)
10 |Inzynieria wytwarzania M 24 3,0 25 1,0 18 6 24 |Z0| 3 WML(ITU)
11 |Metrologia M 16 3,0 20 1,0 12 4 16 |Zo| 3 WML(ITL)
12 |Fizyka 2 IM/AEE | 24 4,0 10 12 6 6 24 |E| 4 WTC
13 |Elektrotechnika i elektronika AEE 38 40 35 20 | 22 16 38 |E| 4 WML(KMT)
14 |Laboratorium i elektroniki AEE 22 20 30 10 22 22 |Zo 2 WML(KMT)
15 [Mechanika M 42 50 40 20 20 22 42 |[E| 5 WML(ITU)
16 |Laboratorium wytrzymalo$ci i nauki o materiatach M 26 20 15 1,0 26 26 |Zo 2 WML(ITU)
C. Grupa tresci ksztatcenia kierunkowego
Grupa tresci wspéinych 376 46,0 345 19,0 | 114 90 | 160 [ 12 104 (11 226 | 28 46 7
1 |Podstawy konstrukcji maszyn M 38 50 40 20 16 | 22 38 |E| 5 WML(ITU)
2 |Laboratorium informatyki i mechaniki M 36 3,0 20 15 32 4 36 |Zo| 3 WML(ITU)
Laboratorium inzynierii wytwarzania i pomiaréw
3 warsztatowych M 30 30 20 15 6 24 30 (Zof 3 WML(ITU)
4 _|Podstawy automatyki AEE 28 4,0 20 15 8 6 14 28 |E| 4 WML(ITL)
5_|Podstawy robotyki [ M 18 | 20 15 | 10| 6 6 | 6 18 |z0] 2 WML(KMT)
6 |Elektrotechnika i elektronika Il AEE 36 50 40 25 12 12 | 12 36 |E| 5 WML(KMT)
7 _|Podstawy konstrukcji maszyn Il M 18 30 20 10 6 8 4 18 [Zo| 3 WML(ITU)
8 |Uklady cyfrowe i mikroprocesorowe AEE 44 50 50 20 18 10 [ 16 4 |E| 5 WML(KMT)
9 [Podstawy CAx M 46 50 4,0 20 10 14 | 22 46 |Zo| 5 WML(KMT)
10 |Wprowadzenie do mechatroniki M 36 4,0 30 20 16 4 12 4 36 |E| 4 WML(KMT)
11 |Sterowanie w systemach mechatronicznych| AEE/M| 18 3,0 20 1,0 6 8 4 18 |Z0| 3 WML(KMT)
12 |Optoelektronika AEE 28 40 30 10 10 18 28 |20 4 IOE
D. Grupa tresci wybieralnych
sci di alnosci "R S
RO e TR A I a6 | 570 | 42 | 20 | 172 | 102 [132] 18 | 2 190 [230| 194 [300| 42 | 40
przemystowa’
1 |Sterowanie w systemach mechatronicznych Il AEE/M| 24 3,0 25 1,0 8 8 8 24 |E| 3 WML(KMT)
2 |Niezawodnosci eksploatacia urzadzef M | 32| 30| 20 [15] 12| 128 32 |20 3 WML(KMT)
mechatronicznych
3_|Miemictwo AEE/M| 32 30 20 15 16 8 8 32 2o 3 WML(KMT)
4 |Programowanie systemdw mechatronicznych mr 32 6,0 50 15 16 8 8 32 |E| 6 WML(KMT)
5 |Sieci komunikacyjne w automatyce ITT/AEE| 36 50 4,0 15 14 8 14 36 [Zo| 5 WML(KMT)
6 |Zarzadzanie i organizacja pracy M 34 3,0 15 22 12 34 |Zo 3 WML(KMT)
7 [Metodyi ji i diagnostyki M 36 50 30 15 14 10 12 36 |Zo 5 WML(KMT)
8 _|Cyfrowe uklady regulacj AEE | 36 | 60 | 50 | 20 [ 12 | 8 | 16 36 |E| 6 WML(KMT)
9 |Elementy automatyki i robotyki M 36 6,0 5,0 20 14 6 10 6 36 |[E| 6 WML(KMT)
10 |Napedy w automatyce M 30 3,0 20 15 12 6 12 30 |20 3 WML(KMT)
11 |Projekt przejsciowy M 10 3,0 3,0 0,5 10 10 |Zo| 3 WML(KMT)
13 | Sterowniki prc X AEE/M| 46 70 5.0 20 16 10 20 46 [E| 7 WML(KMT)
14 |Roboty przemysfowe M 42 | 40 | 35 |20 | 16 | 6 | 16| 2 | 2 42 [z 4 | WMLKMT)
Grupa tresci dla ji sci "Techniki P! w
e 454 | 57,0 | 450 | 215 | 126 | 90 |144| 70 | 24 188 (23,0 230 |30,0( 36 | 4,0
1| e twalosc i M | 48| 60 | 50 [ 20| 10 | 10 14| 8|6 48 |E| 6 WML(TU)
obiektow
2 |Programowanie obiektowe mT 38 4,0 3,0 2,0 10 6 10 12 38 |Zo| 4 WML(ITU)
3 |Projektowanie proceséw technologicznych M 36 4,0 4,0 15 12 18 6 36 |[Zo| 4 WML(ITU)
4 |Metody identyfikacii i diagnostyki M 30 4,0 30 15 16 6 8 30 [Zo| 4 WML(KMT)
5 [Zaawansowane techniki wytwarzania M 36 50 4.0 15 14 6 16 36 |E| 5 WML(ITU)
6 _|Projektowanie obiektow mechatronicznych M 30 30 20 15 14 6 6 4 30 |Zo 3 WML(ITU)
7 |A ja pomiaréw M 36 50 40 1:5] 8 6 22 36 |Zo 5 WML(KMT/ITL)
8 |Komputerowe wspomaganie wytwarzania M 48 6,0 50 20 8 4 32 4 48 |E[ 6 WML(ITU)
9 |Komputerowe wspomaganie projektowania) M 54 7,0 6,0 25 8 26 20 54 |[E| 7 WML(ITU)
10 |Komputerowe wsp. ie eksploatacji M 36 50 4,0 20 10 4 14 8 36 |E| 5 WML(ITU)
11 |InZynieria odwrotna w procesie proj i M 26 4.0 30 20 6 4 10 6 26 |Zo 4 WML(ITU)
12 |Zarzadzanie, normalizacja i systemyjakoécd M 36 4,0 20 15 10 12 14 36 |20 4 WML(ITU)
E. Praca dyplomowa 16 220 4,0 45 16 4 12 22
1_[Seminarium dyplomowe | m | 16 | 20 15 16 | [ [ [ [ 4 [z[ [12]zd 2 [wmimukmT)
2 [Praca dyplomowa | M 200 | 40 | 30 [ [ [ [ [ | [z] 20 [wML(TUKMT)
F. praktyka zawodowa 4,0 2,0 termin realizacji 4
1 [Prakiyka zawodowa - 4 tygodrie M 40 20 po Visem. [ \ [ [ | \ [z 4
OGOLEM GODZIN * / pkt. ECTS RiAP 1486 | 210,0 | 106,0 | 755 | 560 | 526 | 352 | 30 | 18 230 (30,0 226 (30,0 286 (30,0 256 |30,0( 236 (30,0 198 |30,0/ 54 |30,0
OGOLEM GODZIN * / pkt. ECTS TKwM 1514 | 210,0 | 1090 | 77,0 | 514 | 514 | 364 [ 82 | 40 | 230 |30,0| 226 |30,0| 286 [30,0] 256 (30,0| 234 [30,0) 234 (300 48 |30,0
lop Iny deficyt pkt. ECTS
liczba egzaminéw E 2 3 4 5 2 3
Rodzaje i liczba rygoréw w semestrze: liczba zaliczen zoceng Zo 9 7 5 4 6/5 3 3
liczba zaliczerr Z| 1 1
* niepotrzebne skresli¢
Plan studiéw uchwalony przez
Semestry V - VI - ksztatcenie z uwzglednieniem przedmiotéw wybieranych
Warunkiem dodatkowym dopuszczenia do egzaminu dyplomowego jest udokumentowanie umiejetnosci z jezyka obcego na poziomie B2 | | [ |
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