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IV. Opis programu studiów 
 

3. KARTA PRZEDMIOTU 
 

Kod przedmiotu M#1-S2-AiR-204 

Nazwa przedmiotu Zintegrowane systemy robotyczne 

Nazwa przedmiotu w języku angielskim Integrated robotic systems 

Obowiązuje od roku akademickiego 2019/2020 

 
USYTUOWANIE MODUŁU W SYSTEMIE STUDIÓW 
 

Kierunek studiów AUTOMATYKA i ROBOTYKA 

Poziom kształcenia II stopień 

Profil studiów ogólnoakademicki 

Forma i tryb prowadzenia studiów studia stacjonarne 

Zakres automatyka przemysłowa 

Jednostka prowadząca przedmiot Katedra Automatyki i Robotyki 

Koordynator przedmiotu dr inż. Paweł Łaski 

Zatwierdził  

 
OGÓLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU 
 

Przynależność do grupy/bloku przedmiotów przedmiot kierunkowy 

Status przedmiotu  obowiązkowy 

Język prowadzenia zajęć polski 

Usytuowanie modułu w planie studiów - semestr semestr 2 

Wymagania wstępne  

Egzamin (TAK/NIE) NIE 

Liczba punktów ECTS 2 

 

Forma 
prowadzenia zajęć 

wykład ćwiczenia laboratorium projekt seminarium 

Liczba godzin 
w semestrze 

15  30   

 



 

2 

 

EFEKTY UCZENIA SIĘ  
 

Kategoria 
Symbol 
efektu 

Efekty kształcenia 
Odniesienie do 

efektów  
kierunkowych 

Wiedza 

W01 
Student ma wiedzę o trendach rozwojowych w zakresie 
automatyki i robotyki i - w mniejszym stopniu - informaty-
ki i mechatroniki 

AiR2_
W11  

 

W02 
Student ma pogłębioną i uporządkowaną wiedzę z za-
kresu programowania i użytkowania sterowników PLC 

AiR2_W07 

Umiejętności 

U01 

Student potrafi skonfigurować sieć przemysłową służącą 
do koordynowania pracy sterowników PLC, dobrać i 
oprogramować sterowniki PLC dla postawionego zada-
nia. 

AiR2_U06 

U02 

Student potrafi wykorzystać metody sztucznej inteligencji 
w zagadnieniach automatyki i robotyki, przykładowo w 
algorytmach regulacji, procedurach identyfikacji, stero-
waniu robotami wyższych generacji. 

AiR2_U04 

Kompetencje 
społeczne 

K01 

Student ma świadomość ważności i rozumie pozatech-
niczne aspekty i skutki działalności inżynierskiej, w tym 
jej wpływu na środowisko, i związanej z tym odpowie-
dzialności za podejmowane decyzje 

AiR2_K02 

 
TREŚCI PROGRAMOWE 
 

Forma  
zajęć* 

Treści programowe 

wykład 

1. Zastosowanie systemów wizyjnych w celu wyrywania detali w koordynacji z ukła-
dem sterowania robotów przemysłowych. 

2. Projektowanie systemów do synchronicznej pracy robotów przemysłowych 

3. Połączona komunikacja sieciowa PLC – roboty przemysłowe 

4. Tendencje rozwojowe – gniazda montażowe (robot – człowiek) 

laboratorium 

1. Komunikacja sieciowa w zastosowaniu do sterowania robotami przemysłowymi 
przy użyciu sterowników PLC 

2. Zastosowanie układów wizyjnych - komunikacja sieciowa robot przemysłowy - PLC 
– układ wizyjny  

3. Zarzadzanie efektorami robotów przemysłowych z użyciem sterowników PLC i 
komunikacji sieciowej 

4. Projektowania cyki pracy robotów przemysłowych i z użyciem sterowników PLC  

5. Zastosowanie układów sensorycznych w zastosowaniu do robotów przemysło-
wych. 

6. Sterowanie siłowe robotów przemysłowych 

7. Obsługa stanowiska montażowego z użyciem robota przemysłowego (korelacja 
ruchów robot – człowiek) 

*) zostawić tylko realizowane formy zajęć  

 
METODY WERYFIKACJI EFEKTÓW UCZENIA SIĘ 
 

Symbol 
efektu 

Metody sprawdzania efektów kształcenia (zaznaczyć X) 

Egzamin  
ustny 

Egzamin  
pisemny 

Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne 

W01   x    

W02   x    

U01     x  

U02     x  

K01      x 

 



 

3 

 

FORMA I WARUNKI ZALICZENIA 
 

Forma  
zajęć* 

Forma zaliczenia Warunki zaliczenia 

wykład zaliczenie z oceną 
Uzyskanie 50 pkt na 100 możliwych. 

. 

laboratorium zaliczenie z oceną 
Obecność na zajęciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt z 

każdej wejściówki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszyst-
kich sprawozdań 

*) zostawić tylko realizowane formy zajęć  

 
NAKŁAD PRACY STUDENTA 
 

Bilans punktów ECTS 

Lp. Rodzaj aktywności Obciążenie studenta 
Jed-
nost-

ka 

1.  Udział w zajęciach zgodnie z planem studiów 
W C L P S 

h 
15  30   

2.  Inne (konsultacje, egzamin) 2  2   h 

3.  
Razem przy bezpośrednim udziale nauczyciela 
akademickiego 

49 h 

4.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
przy bezpośrednim udziale nauczyciela aka-
demickiego 

2,0 ECTS 

5.  Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 1 h 

6.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
w ramach samodzielnej pracy 

0,0 ECTS 

7.  
Nakład pracy związany z zajęciami o charakte-
rze praktycznym 

33 h 

8.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
w ramach zajęć o charakterze praktycznym 

1,3 ECTS 

9.  Sumaryczne obciążenie pracą studenta  50 h 

10.  
Punkty ECTS za moduł 

1 punkt ECTS=25 godzin obciążenia studenta 
2 ECTS 
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