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Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr

semestr 7

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE)

NIE

Liczba punktéw ECTS

3

Forma

prowadzenia zajeé wyktad ¢wiczenia

laboratorium projekt

seminarium

Liczba godzin 9
w semestrze

18




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Wo1 Ma wiedze w zakresie sposobu formutowania problemow MiBM_W09
dotyczgcych manipulatoréw z napedami ptynowych. MiBM1_w21
Wiedza Ma wiedze w zakresie metod i narzedzi do rozwigzywa- .
A . . ) . MiBM_W08
WO02 | nia inzynierskich probleméw dotyczacych manipulatorow MiBM W09
z napedami ptynowych B
Posiada umiejetnosci w zakresie uzycia wybranych me-
uo1L toc,i i narzedzi do rozw_iazywarjia inzynierskich.proble- MIBM1_U08
o ] moéw dotyczgcych manipulatoréw  z napedami ptyno-
Umiejetnosci wych
U02 Potrafi zrealizowa¢ sterowanie manipulatorem z nape- MIBM1_U09
dem ptynowym w systemach zautomatyzowanych.
Ma $wiadomos¢ odpowiedzialno$ci za prace witasng
Kompetencije kol |°oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie zasadom pracy w MIBM1 Ko4
spoteczne zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspodlnie -
realizowane zadania

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

. Tresci programowe
zajec* prog

Uktady ptynowe w urzgdzeniach do automatyzacji produkcji. Uktady ptynowe w ma-
szynach manipulacyjnych. Parametry opisujgce manipulatory i definiowanie uktadéw
wykfad kinematycznych manipulatoréw. Mechanizmy maszyn manipulacyjnych. Manipulatory
pneumatyczne i hydrauliczne. Ptynowe chwytaki przemystowe. Ptynowe uktady pozy-
cjonujgce. Plynowe uktady w automatycznej regulaciji.

Projektowanie jednoosiowego elektrohydraulicznego ukfad sterowania. Projektowanie
jednoosiowego elektropneumatycznego uktadéw sterowania. Programowanie ukta-
déw automatycznej regulacji - elektropneumatycznych. Programowanie uktadéw au-
tomatycznej regulacji - elektrohydraulicznych. Serwo-pozycjonowanie wieloosiowe
manipulatora pneumatycznego. Serwo-pozycjonowanie wieloosiowe manipulatora
hydraulicznego.

laboratorium

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc x)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
Wwo01 X
W02 X
uol X
uo2 X
K01 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
FO_I‘m’iI Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50 % pkt kolokwium koncowego
Obecnosé¢ na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 % pkt z
laboratorium | zaliczenie z oceng kazdej wejsciéwki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszyst-
kich sprawozdan.




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
W C L P S
1. 2| Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw . - h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. - 31 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 1,2 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 44 h
6. Liczba punktéw E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 18 ECTS
w ramach samodzielnej pracy ’
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 50 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
8. g 2 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 75 h
10, Punkty ECTS za n.10du.t N 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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