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EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie automatyki i jej
Wiedza WO1 zastosowan yy_mechan|0(a__| budow[e maszyn, np. w MIBM2_ W15
automatyzacji i robotyzacji proceséw wytwarzania
czesci maszyn, motoryzacji.
Ma umiejetno$¢ ciagtego samoksztatcenia sie, w celu
Umiejetnosci Uo1 rozwigzywania i realizaciji nowych coraz bal’d"ZIeJ zto- MIBM2_U18
zonych zadan oraz podnoszenia kompetencji zawodo-
wych.
Rozumie znaczenie i zna mozliwosci ciggtego dosko-
Kompetencje KO1 nalenia (studia Ill sltopnla, studia ppdyplomowe,” MIBM2_KO1
spoteczne kursy), co prowadzi do podnoszenia kompetencji za-
wodowych, osobistych i spoftecznych.

TRESCI PROGRAMOWE

Fo.r n‘!f Tresci programowe
zajeé
. Mechanizmy maszyn.
. Maszyny manipulacyjne.
wykiad . Roboty przemystowe.

. Chwytaki przemystowe i specjalne.

. Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych.

. Inteligentne systemy produkcyjne, Przemyst 4.0.

laboratorium

. Programowanie i sterowanie manipulatoréw i robotéw z napedem elektrycznym.

. Programowanie i sterowanie manipulatoréw i robotéw z napedem hydraulicznym.

WIN[=2 OO |WIN|=

. Programowanie i sterowanie manipulatoréw i robotéw z napedem
pneumatycznym.

4. Projektowanie i dobor chwytakéw przemystowych.

5. Projektowanie urzgdzenia do automatyzacji produkgiji.

5. Programy komputerowe do obliczania i doboru robotéw.

6. Projektowanie systemow zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.

7. Bezpieczna eksploatacja systeméw zautomatyzowanych o zrobotyzowanych.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
w01
uo1 X
K01 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
Fo.m','f Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajecé
. 5 —— p
wyktad zaliczenie z ocena Uzyskanie 75% pozytywnych odpowiedzi z zestawu pytan

kontrolnych

laboratorium

Obecnos¢ na zajeciach.
zaliczenie z oceng Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich sprawozdan.
Uzyskanie 50% zaliczen ze sprawdzianéw praktycznych.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostk
a
W C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow B = h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. - 31 h
akademickiego
Liczba punktow ECTS, ktora student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela akade- 1,2 ECTS
mickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 19 h
6. Liczba punktow E(..ITS, .ktorq student uzyskuje 0.8 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 33 h
* | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
8. . . 1,3 ECTS
w ramach zajeé o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 50 h
10. Punkty ECTS za rr.lodu'i o 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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