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Kierunek studiow

AUTOMATYKA | ROBOTYKA
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| stopien

Profil studiow

Ogélnoakademicki
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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy
Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 4
studiéw - semestr . .
studia niestacjonarne |5
Wymagania wstepne
Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktow ECTS 2
Forma prowadzenia zajeé wykiad ¢éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia 15 15
Liczba godzin | stacjonarne:
w semestrze studia 9 9
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
W01 | Ma wiedze o zasadach budowy robotow. AiR1_W04
W02 | Ma wiedze na temat metod programowania robotéw. AiR1_WO08
Wiedza Zna metody pozwalajace zaprojektowaé robota
W03 | spetniajgcego najnowsze trendy rozwojowe i aktualne AiR1_W11
potrzeby rynku.
U01 Potrafi zaprqektpwac konstrukcje robota, aby elementy AIR1_U09
sktadowe nie kolidowaty ze soba.
Umiejetnosci Umie tworzyé proste programy. Potrafi podtgczyé
UO02 |podstawowe urzgdzenia peryferyine do robota i AiR1_UO07
programowac je.
Kompetencie Ma swiadomo$¢ stosowania sie do powierzonych mu
P J K01 zadan. Posiada zdolnos¢ tgczenia wczesniej nabytej AiR1_KO01
spoteczne ! o : b
wiedzy w celu modyfikacji napisanych programow.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma o
s . Tresci programowe
zajec
Zapoznanie stuchaczy z historig robotyki i jej znaczeniem. Zapoznanie z metodykg
budowy robotéw. Projektowanie elementéw budowy robotéw. Wiasnosci materiatowe
wykfad kompozytéw stosowanych w budowie robotéw. Podstawowe urzadzenia peryferyjne

(czujniki, pozycjonowanie).
algorytmow.

Podstawy programowanie mikrokontroleréw. Logika

laboratorium

Zajecia organizacyjne. Zapoznanie sie z regulaminem i przepisami BHP. Zapoznanie
sie ze strukturami zasilajgco-sterujgcymi robotéw. Zapoznanie sie z podstawowymi
rozkazami jezyka programowania robotéw. Struktura programowania. Zapoznanie sie
z sensorami w robotach. Czujniki odlegtosci. Czujniki ruchu itp. Programowanie ruchu
robota w Srodowisku obiektowym.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projokt Sprawozdanie o
ustny pisemny

W01 "
w02 X
wo3 ”
uo1 X
uo2 X
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FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
. Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Uzyskanie co najmniej 50 % punktéw, zaliczenie
wyktad zaliczenie z oceng

laboratorium

laboratorium

zaliczenie z oceng

Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kazdego
kolokwium. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich

sprawozdan.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Obciazenie studenta Jetc:(?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wic|L|P|S|W|C|L|P]|S h
’ studiow 15 15 9 9

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

& nauczyciela akademickiego 34 22 0
Liczba punktow ECTS, ktorg student

4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,36 0,88 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy

5. studenta 16 28 h
Liczba punktéw ECTS, ktérg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,64 1,12 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami

s o charakterze praktycznym 25 25 L
Liczba punktow ECTS, ktéra student

8. | uzyskujew ramach zaje¢ o 1 1 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obciagzenie praca

9. studenta 50 50 h

10. Punkty ECTS za nl'nodull o 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

Politechnika Swietokrzyska
Kielce University of Technology

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice
Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki”
nr FERS.01.05-1P.08-0234/23

WMiM

Wydziat Mechatroniki
i Budowy Maszyn




Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez b .
dla Rozwoju Spotecznego - Polska Unie Europejska S

LITERATURA

1 Baichtal J.: Fascynujgcy sSwiat robotéw. Przewodnik dla konstruktorow,
Wydawnictwo Helion, Gliwice 2012.

2 Cook D.: Budowa robotéow dla poczagtkujgcych, Wydawnictwo Helion, Gliwice
2011.

3 Monk S.: Arduino dla poczagtkujgcych. Kolejny krok, Wydawnictwo Helion, Gliwice
2013.https://forbot.pl/blog/kurs-arduino-podstawy-programowania-spis-tresci-
kursu-id5290

4  https://forbot.pl/blog/kurs-budowy-robotow-arduino-wstep-spis-tresci-id18935

= Politechnika Swielokrzyska ,r:‘rof,e',(t ,,DOS[’-OS.OWGI‘JJE r'(SZtm'CE’!"HG w PD:,rtEChmce . N Wydziat Mechatroniki
Kielce University of Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdiczesnej gospodarki WMiBM | Budowy Maszyn
- nr FERS.01.05-1P.08-0234/23



