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Kod przedmiotu

M#1-N2-AiR-204

Nazwa przedmiotu

Zintegrowane systemy robotyczne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Integrated robotic systems

Obowigzuje od roku akademickiego

2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA i ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia niestacjonarne

Zakres

automatyka przemystowa

Jednostka prowadzagca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr inz. Pawet Laski

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow

przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr

semestr 2

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE)

NIE

Liczba punktow ECTS

2

Forma
prowadzenia zaje¢

wykiad

¢wiczenia

laboratorium projekt

seminarium

Liczba godzin
w semestrze

18




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Student ma wiedze o trendach rozwojowych w zakresie
WO01 |automatyki i robotyki i - w mniejszym stopniu - informa- AiR2_W11
Wiedza tyki i mechatroniki
W02 Student ma pog’rebpng [ E,lporzadkpwana wu—::dge Z za- AIR2_ W07
kresu programowania i uzytkowania sterownikéw PLC
Student potrafi skonfigurowac sie¢ przemystowg stuzacg
UoL do koordynowgnla pracy _sterownlkow PLQ, dobrac i AIR2_U06
oprogramowac sterowniki PLC dla postawionego zada-
i L nia.
Umiejetnosci Student potrafi wykorzysta¢ metody sztucznej inteligenc;ji
uoz | W zagadnieniach aut_c_)matykl i robotyk|, prz_ykiag_lowo w AIR2_U04
algorytmach regulacji, procedurach identyfikacji, stero-
waniu robotami wyzszych generaciji.
Student ma swiadomos$¢ waznosci i rozumie pozatech-
Kompetencje niczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, w tym .
K01 _ - . L . . AiR2_KO02
spoteczne jej wptywu na srodowisko, i zwigzanej z tym odpowie- -
dzialno$ci za podejmowane decyzje
TRESCI PROGRAMOWE
Forma .
s e Tresci programowe
zajeé
1.
wyktad 2.
1.
laboratorium | 2.
*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢
METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE
Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
efektu Egzamin E_gzamln Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
wo1l
W02
uol
uo2
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo_rm’i\ Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyklad zaliczenie z ocena Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.
Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt z kaz-
laboratorium | zaliczenie z oceng dej wejsciowki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich
sprawozdan

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostk
a
wW C L P S
1. Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow 5 - h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 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 EQTS, .ktorq student uzyskuje 08 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 33 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
8. . 1,3 ECTS
w ramach zajeé o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 50 h
10, Punkty ECTS za n.lodu'i o 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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