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OGÓLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU 
 

Przynależność do grupy/bloku przedmiotów Przedmiot kierunkowy 

Status przedmiotu Obowiązkowy 

Język prowadzenia zajęć Polski 

Usytuowanie w planie 

studiów - semestr 
studia stacjonarne Semestr VII 

studia niestacjonarne Semestr VIII 

Wymagania wstępne  

Egzamin (TAK/NIE) NIE 

Liczba punktów ECTS 2 

 

Forma prowadzenia zajęć wykład ćwiczenia laboratorium projekt inne 

Liczba godzin 

w semestrze 

studia  
stacjonarne: 

15  15   

studia  
niestacjonarne: 

9  9   

 
EFEKTY UCZENIA SIĘ 
 

Kategoria 
Symbol 

efektu 
Efekty kształcenia 

Odniesienie do 

efektów  

kierunkowych 



 

 

Wiedza 

W01 

Ma uporządkowaną zaawansowana wiedzę w zakresie 

robotyki, w tym szczegółową wiedzę z budowy, 

kinematyki i zastosowania robotów, niezbędną do 

formułowania i rozwiązywania problemów technicznych 

w projektowaniu i projektowaniu zrobotyzowanych 

stanowisk pracy. 

MiBM1_W04 

W02 

Ma pogłębioną wiedzę dotyczącą nazewnictwa, budowy, 

zasady działania robotów przemysłowych, określania 

podstawowych parametrów ich pracy, jak również 

rozwiązań technicznych stosowanych w różnorodnych 

obszarach zastosowania robotyki 

MiBM1_W06 

Umiejętności 

U01 

Potrafi dokonać krytycznej analizy sposobu 

funkcjonowania i ocenić istniejące rozwiązania w 

zakresie robotyki, potrafi zidentyfikować i zdiagnozować 

problem inżynierski w obszarze robotyki oraz 

zaproponować metody jego rozwiązania z 

uwzględnieniem różnych warunkach przemysłowych  

MiBM1_U10 

U02 

Potrafi analizować i organizować proste systemy 

zrobotyzowane z uwzględnieniem zasad zarządzania 

zrobotyzowaną produkcją, wykorzystując w tym celu 

modele i metody matematyczne oraz symulacje 

komputerowe. 

MiBM1_U15 

Kompetencje 

społeczne 

K01 
Jest gotów do krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz 

konieczności pozyskiwania nowych informacji zarówno z 

literatury, jak i od ekspertów z dziedziny robotyki. 

MiBM1_K01 

K02 

Ma świadomość potrzeby samodzielnego uzupełniania i 

poszerzania wiedzy z zakresu robotyki, krytycznie 

podchodzi do posiadanej wiedzy. Rozumie potrzebę i 

zna możliwości ciągłego doskonalenia (studia II i III 

stopnia, studia podyplomowe, kursy), mającego na celu 

podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych i 

społecznych. 

MiBM1_K03 

 
TREŚCI PROGRAMOWE 
 

Forma  

zajęć* 
Treści programowe 

wykład 

Wprowadzenie do robotyki. Budowa i kinematyka robotów. Budowa i zastosowanie 

chwytaków robotów. Zastosowanie robotów w procesach przemysłowych.  

Zastosowanie robotów mobilnych. Zastosowanie roboty współpracujących.  

Zastosowanie robotów autonomicznych.  Bezpieczeństwo robotów. 

laboratorium 
Budowa, sterowanie i zastosowanie robotów kartezjańskich. Budowa, sterowanie i 

zastosowanie robotów SCARA. Budowa, sterowanie i zastosowanie robotów 

przegubowych. 

 
METODY WERYFIKACJI EFEKTÓW UCZENIA SIĘ 
 

Symbol Metody sprawdzania efektów kształcenia (zaznaczyć X) 



 

 

efektu Egzamin  

ustny 

Egzamin  

pisemny 
Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne 

W01   X    

W02   X    

U01     X  

U02     X  

K01      X 

K02      X 

 
FORMA I WARUNKI ZALICZENIA 
 

Forma  

zajęć* 
Forma zaliczenia Warunki zaliczenia 

wykład zaliczenie z oceną 
Pozytywne zaliczenie końcowego sprawdzianu. 

Uzyskanie co najmniej 50 % punktów. 

laboratorium zaliczenie z oceną 
Pozytywne zaliczenie sprawozdań z zajęć. Ocena 

końcowa jest średnią arytmetyczną.  

 

NAKŁAD PRACY STUDENTA 
 

Bilans punktów ECTS 

Lp. Rodzaj aktywności 

Obciążenie studenta 
Jednos

tka 
studia 

stacjonarne 
studia 

niestacjonarne 
 

1.  
Udział w zajęciach zgodnie z planem 
studiów 

W C L P S W C L P S 
h 

15  15   9 
 

9 
  

2.  Inne (konsultacje, egzamin) 2  2   2  2   h 

3.  
Razem przy bezpośrednim udziale 
nauczyciela akademickiego 

34 22 h 

4.  
Liczba punktów ECTS, którą student 
uzyskuje przy bezpośrednim udziale 
nauczyciela akademickiego 

1,4 0.9 ECTS 

5.  
Liczba godzin samodzielnej pracy 
studenta 

16 28 h 

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

0.6 1.1 ECTS 

7.  
Nakład pracy związany z zajęciami 
o charakterze praktycznym 

25 25 h 



 

 

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

1 1 ECTS 

9.  
Sumaryczne obciążenie pracą 
studenta 

50 50 h 

10.  
Punkty ECTS za moduł 

1 punkt ECTS=25 godzin obciążenia studenta 
2 ECTS 
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