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IV. Opis programu studiów 
 

3. KARTA PRZEDMIOTU 
 

Kod przedmiotu M#1-S2-AiR-306 

Nazwa przedmiotu Projektowanie efektorów robotów 

Nazwa przedmiotu w języku angielskim Designing robot grippers 

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 wszystkie 

Jednostka prowadząca przedmiot Katedra Automatyki i Robotyki 

Koordynator przedmiotu dr inż. Paweł Łaski 

Zatwierdził  

 
OGÓLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU 
 

Przynależność do grupy/bloku przedmiotów przedmiot podstawowy 

Status przedmiotu  obowiązkowy 

Język prowadzenia zajęć polski 

Usytuowanie modułu w planie studiów - semestr semestr 3 

Wymagania wstępne  

Egzamin (TAK/NIE) NIE 

Liczba punktów ECTS 1 

 

Forma 
prowadzenia zajęć 

wykład ćwiczenia laboratorium projekt seminarium 

Liczba godzin 
w semestrze 

  15   
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EFEKTY UCZENIA SIĘ  
 

Kategoria 
Symbol 
efektu 

Efekty kształcenia 
Odniesienie do 

efektów  
kierunkowych 

Umiejętności 

U01 

Student potrafi dokonać analizy i modelowania pracy 
systemów technicznych (najczęściej urządzeń technolo-
gicznych i zautomatyzowanych systemów produkcyj-
nych); potrafi ocenić znaczenie i rolę programów obiek-
towych w oprogramowaniu zadań warstw: technicznego 
przygotowania produkcji, sterowania i zarządzania sys-
temów wytwarzania. 

AiR2_U05 

U02 

Student potrafi podejmując zadanie projektowania no-
woczesnych maszyn i urządzeń realizować je w sposób 
uwzględniający interdyscyplinarne podejście do tego 
zadania poprzez wykorzystanie układów mechatronicz-
nych integrujących podukłady mechaniczne, elektryczne, 
hydrauliczne, pneumatyczne i informatyczne. 

AiR2_U07 

Kompetencje 
społeczne 

K01 

Student ma świadomość roli społecznej absolwenta 
uczelni technicznej, a zwłaszcza rozumie potrzebę for-
mułowania i przekazywania społeczeństwu, w szczegól-
ności poprzez środki masowego przekazu, informacji i 
opinii dotyczących osiągnięć techniki i innych aspektów 
działalności inżynierskiej; podejmuje starania, aby prze-
kazać takie informacje i opinie w sposób powszechnie 
zrozumiały, z uzasadnieniem różnych punktów widzenia 

AiR2_K07 

 
TREŚCI PROGRAMOWE 
 

Forma  
zajęć* 

Treści programowe 

projekt 

1.Projekt efektora dedykowanego robotów przemysłowych – chwytaki mechaniczne, 
podciśnieniowe i magnetyczne, przegląd rozwiązań konstrukcyjnych chwytaków – 
mechanizmy, napędy, układy sensoryczne.  

2.Projekt efektora, dobór struktury kinematycznej, analiza kinematyczna: zadanie 
proste i odwrotne, modelownie 3D, planowanie toru i trajektorii ruchu chwytaka na-
rzędzia. 

*) 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 

U01    x   

U02    x   

K01      x 

 
 
 
FORMA I WARUNKI ZALICZENIA 
 

Forma  
zajęć* 

Forma zaliczenia Warunki zaliczenia 

projekt zaliczenie z oceną 
Oddanie projektu, uzyskanie co najmniej 50 pkt na 100 moż-

liwych. 
*) zostawić tylko realizowane formy zajęć  
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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  

2.  Inne (konsultacje, egzamin)    2  h 

3.  
Razem przy bezpośrednim udziale nauczyciela 
akademickiego 

17 h 

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

0,7 ECTS 

5.  Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 8 h 

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

0,3 ECTS 

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

25 h 

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

1,0 ECTS 

9.  Sumaryczne obciążenie pracą studenta  25 h 

10.  
Punkty ECTS za moduł 

1 punkt ECTS=25 godzin obciążenia studenta 
1 ECTS 
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