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Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztatcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

wWo1

Ma uporzgdkowang zaawansowang wiedze z zakresu
automatyzaciji i robotyzacji proceséw przemystowych,

z uwzglednieniem technologii informacyjnych
wspomagajgcych rozwigzywanie réznego rodzaju
zagadnien inzynierskich zwigzanych z automatyzacjg

i robotyzacjg proceséw przemystowych, a takze
zagadnienh projektowania, konstruowania oraz
prototypowania zautomatyzowanych i zrobotyzowanych
procesow przemystowych.

MiBM1_W03

W02

Ma uporzgdkowang zaawansowana wiedze w zakresie
budowy i zasady dziatania urzadzenh do automatyzaciji

i robotyzacji procesdéw przemystowych, w tym
szczegobtowa wiedze niezbedng w rozwigzywaniu
problemoéw technicznych w zakresie automatyzacji

i robotyzacji proceséw przemystowych.

MiBM1_W04

Umiejetnosci

uo1

Potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu
funkcjonowania i oceni¢ istniejgce rozwigzania do
automatyzaciji i robotyzacji proceséw przemystowych,
potrafi zidentyfikowa¢ i zdiagnozowaé problem
inzynierski w obszarze automatyzaciji i robotyzaciji
procesow przemystowych oraz zaproponowa¢ metody
jego rozwigzania z uwzglednieniem réznych wariantow.

MiBM1_U10

uo2

Potrafi analizowac i organizowa¢ proste systemy
stosowane w automatyzacji i robotyzacji proceséw
przemystowych z uwzglednieniem zasad zarzgdzania
produkcjg w obszarze automatyzacji i robotyzacji
procesow przemystowych.

MiBM1_U15

Kompetencje
spoteczne

KO1

Jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz
koniecznosci pozyskiwania nowych informacji zaréwno z
literatury, jak i od ekspertow z dziedziny automatyzaciji i
robotyzacji proceséw przemystowych.

MiBM1_KO01

K02

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

MiBM1_K03

Palitachnlka Swistokrzvska
Kighce Univarsity
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec*

Tresci programowe

wyktad

Podstawy automatyzacji i robotyzacji przemystowej. Manipulacja i maszyny
manipulacyjne. Mechanizmy maszyn manipulacyjnych. Roboty przemystowe i
oprogramowania. Chwytaki robotow przemystowych. Struktury kinematyczne robotéw
przemystowych. Kinematyka robotéw przemystowych. Komputerowe modelowanie
kinematyki robotow przemystowych.

projekt

Zastosowanie narzedzi komputerowych projektowania mechanizméw urzadzen
manipulacyjnych. Zastosowanie narzedzi komputerowych o projektowania chwytakow
przemystowych. Zastosowanie narzedzi komputerowych do modelowania kinematyki
robotéw przemystowych.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
Symbol
efektu Egzamin Egzamin K . . .
; olokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01
W02
uo1 X
uo2 X
K01 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.mjf Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. : Pozytywne zaliczenie koncowego sprawdzianu.
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50 % punktow.
projekt zaliczenie z ocena Pozytywn’e zallcgenle’ spra_wozdan z zajec¢. Ocena
koncowa jest srednig arytmetyczna.

Palitachnika Sw
Kighce Univarsity
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NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Obciazenie studenta Jeﬁ(?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|p|swjcjL|P|s h
’ studiow 15 15 9 9

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale

ok nauczyciela akademickiego 34 22 .
Liczba punktéw ECTS, ktorg student

4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0.9 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy

5 studenta 16 28 h
Liczba punktéw ECTS, ktorg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0.6 1.1 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami

£ o charakterze praktycznym 25 25 .
Liczba punktéw ECTS, ktorg student

8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o 1 1 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca

9. studenta 50 50 h

10. Punkty ECTS za n.10du.t N 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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