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Wiedza

Ma uporzgdkowang zaawansowana wiedze w zakresie
robotyki, w tym szczegdtowg wiedze z budowy,

W01 | kinematyki i zastosowania robotéw, niezbedng do MiBM1 W04
formutowania i rozwigzywania probleméw technicznych B
w projektowaniu i projektowaniu zrobotyzowanych
stanowisk pracy.

Ma pogtebiong wiedze dotyczgcg nazewnictwa, budowy,
zasady dziatania robotéw przemystowych, okreslania
podstawowych parametréw ich pracy, jak rowniez
rozwigzan technicznych stosowanych w réznorodnych
obszarach zastosowania robotyki

wo2 MiBM1_W06

Umiejetnosci

Potrafi dokonac krytycznej analizy sposobu
funkcjonowania i ocenic istniejace rozwigzania w

uo1 zakresie robotyki, potrafi zidentyfikowac¢ i zdiagnozowac
problem inzynierski w obszarze robotyki oraz
zaproponowa¢ metody jego rozwigzania z
uwzglednieniem réznych warunkach przemystowych

MiBM1_U10

Potrafi analizowac¢ i organizowaé proste systemy
zrobotyzowane z uwzglednieniem zasad zarzgdzania
zrobotyzowang produkcjg, wykorzystujac w tym celu
modele i metody matematyczne oraz symulacje
komputerowe.

uo2 MiBM1_U15

Kompetencije
spoteczne

Jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz
KO1 | koniecznosci pozyskiwania nowych informacji zaréwno z| MiBM1_KO01
literatury, jak i od ekspertéw z dziedziny robotyki.

Ma swiadomosé potrzeby samodzielnego uzupetniania i
poszerzania wiedzy z zakresu robotyki, krytycznie
podchodzi do posiadanej wiedzy. Rozumie potrzebe i
zna mozliwosci ciggtego doskonalenia (studia Il i Il MiBM1_KO03
stopnia, studia podyplomowe, kursy), majgcego na celu
podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych.

K02

TRESCI PROGRAMOWE

Forma .
C e Tresci programowe
zajec
Wprowadzenie do robotyki. Budowa i kinematyka robotéw. Budowa i zastosowanie
wyklad chwytakéw robotéw. Zastosowanie robotow w procesach przemystowych.

Zastosowanie robotéw mobilnych. Zastosowanie roboty wspdtpracujgcych.
Zastosowanie robotéw autonomicznych. Bezpieczenstwo robotow.

laboratorium

Budowa, sterowanie i zastosowanie robotéw kartezjanskich. Budowa, sterowanie i
zastosowanie robotéow SCARA. Budowa, sterowanie i zastosowanie robotéw
przegubowych.
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efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01
w02
uo1
uo2
KO1 X
K02 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
Fo.mjf Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Pozytywne zaliczenie kohcowego sprawdzianu.
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50 % punktow.
laboratorium zaliczenie z oceng Pozytywm,a zahczgmel sprayvozdan z zaje¢. Ocena
koncowa jest srednig arytmetyczna.
NAKLAD PRACY STUDENTA
Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jeﬂ(?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wjcjrjp|siwjcjL|P|s h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
3 Razem przy bezposr.edr.llm udziale 34 29 h
nauczyciela akademickiego
Liczba punktow ECTS, ktorg student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0.9 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
S studenta 16 28 h
Liczba punktéow ECTS, ktorg student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0.6 1.1 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami
e o charakterze praktycznym 25 25 2
Projekt ,Dostosowanie ksrtaicema w Politechnice Whdzial Mect el
Swigtokrzyskief do potrzeb wspdiczesne] gospodorki™ WM ;.l 'r i
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Liczba punktéw ECTS, ktérg student
8. | uzyskujew ramach zaje¢ o 1 1 ECTS
charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie praca

studenta 50 50 h

Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

10. 2 ECTS
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