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EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Orientuje sie w obecnym stanie oraz najnowszych
trendach rozwojowych informatyki przemystowej, zna
Wiedza Wo1 typpyve_ te_chno!ogle stosowape w rozwigzywaniu za- - IP1_W19
dan inzynierskich z zakresu informatyki przemystowej
oraz fundamentalne dylematy wspétczesnej cywiliza-
cji
Umiejetnosci UoL Potrafi zaprOJektowaf: prosty ukiad_§terowan]_e\ proce- IP1_U24
sem przemystowym i automatyzacji produkciji.
Ma swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng
Kompetencije oraz gotowos¢ podporzadkowania sie zasadom pracy
K01 : . Co e - IP1_KO04
spoteczne w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspél- —
nie realizowane zadania.

TRESCI PROGRAMOWE

Fo.mlf Tresci programowe
zajec
Budowa mechanizméw do maszyn i robotéw przemystowych.
Wirtualne modele kinematyki i dynamiki mechanizméw maszyn, typu WorkingModel,
SAM.
wykiad Urzgdzenia do automatyzacji produkgiji, typu Pick-and-Place.

Budowa i zastosowanie robotéw przemystowych.

Programy aplikacyjne robotéw przemystowych, typu RoboWorks, RoboSIm

Wspomaganie komputerowe wyznaczania trajektorii manipulatora, typu Mech3D.

Modelowanie stanowiska zrobotyzowanego, typu RobotStudio.

laboratorium

Sterowanie manipulatorem hydraulicznym typu tripod do okreslonych zadan
w automatyzacji produkciji.

Sterowanie manipulatorami kartezjanskim FESTO do okreslonych zadan
w automatyzacji produkcji.

Sterowanie robotem kartezjanskim NSK do okre$lonych zadan w automatyzacji
produkcji.

Sterowanie robotami montazowymi typu SCARA do okreslonych zadan
w automatyzacji produkciji.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01
uo1l X
K01 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
L e Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
. . Wykonanie okreslonego zadania z programowania
wyktad zaliczenie z oceng
komputerowego.
Obecnos¢ na zajeciach.
laboratorium | zaliczenie z oceng Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich sprawozdan.
Uzyskanie 50% zaliczen ze sprawdziandw praktycznego.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
. . . . . W C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
15 15
2. Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 34 h
" | akademickiego
Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 1,4 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 16 h
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
6. w ramach samodzielnej pracy 0.6 ECTS
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- o5 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
8. . . 1,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciazenie pracg studenta 50 h
10, Punkty ECTS za n.10du.t N 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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