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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma pogtebiong, uporzadkowang i zaawansowang
W01 |wiedze w zakresie automatyzacji i robotyzacji proceséw | MiBM2_WO09
Wiedza produkcyjnych. . . _ .
Ma ugruntowang i pogtebiong wiedze zwigzang w
W02 |zakresie programowania i sterowania maszyn MiBM2_W12
manipulacyjnych i robotéw przemystowych.
Potrafi umiejetnie dobiera¢ metody oraz zaawansowane
Uo1 oprogramowania w celu rozwigzania ._zagadmen w MiBM2_U02
zakresie urzadzen do automatyzacji i robotéw
przemystowych.
Umiejetnosci Potrafi s_zypkq z@entyﬂkowap oraz zdlggnozowac
problemy inzynierskie, proponujgc innowacyjne metody
U02 ich rozwigzania. Przeprowadza krytyczng analize MiBM2_U09

systemow i ocenia istniejgce rozwigzania techniczne,
urzagdzenia, systemy oraz procesy w zakresie
automatyzaciji i robotyzacji produkc;ji.

Kompetencje
spoteczne

Ma swiadomosé potrzeby samodzielnego uzupetniania i
poszerzania wiedzy z zakresu automatyzacji robotyzacji
produkcji. Jest gotéw do krytycznej oceny posiadanegj
wiedzy, znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu probleméw
poznawczych i praktycznych oraz koniecznosci
K01 pozyskiwania nowych informacji zaréwno z literatury, jak MiBM2_KO01
i od ekspertow z dziedziny automatyzacji robotyzaciji
produkcji. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
doskonalenia (studia Ill stopnia, studia podyplomowe,
kursy), majgcego na celu podnoszenie kompetencji
zawodowych, osobistych i spotecznych.

Ma Swiadomos¢ znaczenia przekazywania
spofeczenstwu  opinii i informacji z dziedziny
automatyzacji robotyzacji produkcji, dziatania na rzecz
spoteczenstwa i petnienia w nim odpowiednich funkcji
oraz inicjowania i organizowania dziatan na rzecz
Srodowiska spotecznego.

K02 MiBM2_KO04

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajeé

Tresci programowe

wyktad

Podstawy automatyzaciji i robotyzacji przemystowej produkcji. Manipulacja i maszyny
manipulacyjne w procesach produkcyjnych. Mechanizmy maszyn manipulacyjnych i
manipulatoréw. Przeglad i zastosowanie robotéw przemystowych, Oprogramowanie
robotéw przemystowych. Srodki bezpieczenstwa w automatyzacji i robotyzacii
produkcji. Struktury kinematyczne robotéw przemystowych. Kinematyka i dynamika
robotéow przemystowych. Komputerowe modelowanie kinematyki i dynamiki robotow
przemystowych.

laboratorium

Budowa i sterowanie manipulatoréw i robotéw przemystowych o szeregowej struktury
kinematyczne; Budowa i sterowanie manipulatoréw i robotéw przemystowych o
rébwnolegtej struktury kinematyczne; Budowa i sterowanie serwonapedéw
manipulatoréw i robotéw przemystowych. Budowa i sterowanie chwytakéw robotéw
przemystowych.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE
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Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Poz ne zaliczenie kolokwium. Uzyskanie co najmniej
wyktad zaliczenie z oceng ytyw y I J

50 % punktow.

laboratorium

zaliczenie z oceng

arytmetyczng.

Pozytywne zaliczenie sprawozdan i pytan kontrolnych z
zajec laboratoryjnych. Ocena kohcowa jest $rednig

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Obciazenie studenta Jeﬂ('?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|/p|swicjL | P|S h
| studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
3 Razem przy bezposrgdl.nm udziale 34 22 h
nauczyciela akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktora student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0,9 ECTS
nauczyciela akademickiego
5. Liczba godzin samodzielnej pracy 16 28 h
studenta
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,6 1,1 ECTS
pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami 25 25 h
o charakterze praktycznym
Liczba punktow ECTS, ktéra student
8. | uzyskuje w ramach zajec¢ o 1,0 1,0 ECTS
charakterze praktycznym
9 Sumaryczne obcigzenie praca 50 50 h
studenta

Politechnika Swietokrzyska
Kielce University of Technology
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Punkty ECTS za modut

10. | 1 punkt ECTS=25-30 godzin obciazenia 2 ECTS
studenta
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