Program studiéw cz.1

Ogélna charakterystyka studiow

Prowadzacy obszar (specjalnos¢) studiow: Instytut informatyki i Mwchatroniki

Obszar (specjalnosé) studiow
(nazwa obszaru (specjalnosci) musi by¢ adekwatna do zawartosci programu studiéw a zwtaszcza do Mechatronika
zaktadanych efektow uczenia sie)

Poziom ksztatcenia:

studia pierwszego stopnia
(studia pierwszego, drugiego stopnia, jednolite studia magisterskie) P g P

Profil ksztatcenia:

(ogdlnoakademicki, praktyczny) praktyczny
Forma studiow:

(studia stacjonarne, studia niestacjonarne) studia niestacjonarne
Opcjonalnie specyficzne systemy studiéw (np. zdalne, dualne)

Liczba semestrow: 7

Praktyki (t iar):
raktyki (taczny wymiar) 960 godzin w terminie do 7 semestru wiacznie

Szkolenie BHP w wymiarze: . .
8 godzin na poczatku 1 semestru, realizowane w

ramach modutu Bezpieczenstwo i ergonomi pracy

Liczba punktéw ECTS konieczna do uzyskania kwalifikacji odpowiadajgcych poziomowi studiéw 210

taczna liczba punktéw ECTS uzyskanych:

na zajeciach wymagajgcych bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich lub innych oséb

prowadzacych zajecia: 179

w ramach zajec z dziedziny nauk humanistycznych lub spotecznych: 13,5

w ramach praktyk: 30

w ramach modutéw zajec¢ zwigzanych z praktycznym przygotowaniem zawodowym: 148

za zajecia realizowane w systemie zdalnym (dotyczy studidw w systemie zdalnym):

Procentowy udziat liczby punktow ECTS dla kazdej dyscypliny

(dotyczy kierunku przyporzagdkowanego do wiecej niz jednej dyscypliny):

dyscyplina wiodaca: automatyka, elektronika i elektrotechnika 63% - 63% ogolnej liczby punktow ECTS
dyscyplina (dyscypliny): informatyka techniczna i telekomunikacja 21% - 21% ogdlnej liczby punktow ECTS
dyscyplina (dyscypliny): inzynieria mechaniczna 16% - 16% ogolnej liczby punktéw ECTS
taczny naktad pracy studenta (NPS) 5488

Tytut zawodowy uzyskiwany przez absolwenta: inzynier

Wskazanie, czy w procesie definiowania efektow uczenia sie oraz w procesie przygotowania i
udoskonalania programu studiéw uwzgledniono opinie interesariuszy

(nalezy podac z kim z pracodawcéw sa podpisane umowy, odbyty sie spotkania; jak sa monitorowani
absolwenci itd) Umowy podpisane: Innovlabs sp z 0.0.; Logon SA;
Spotkania odbyty sie z: Innovlabs sp z 0.0.; Logon
SA; Asseco Poland S.A. oddziat w Bydgoszczy. Losy
absolwentéw na podstawie kontaktow wtasnych

Wymagania wstepne (oczekiwane kompetencje kandydata — zwtaszcza w przypadku studiéw drugiego

Relacja obszar (specjalnos¢) - kierunek Mechatronika




Obszar (specjalnos¢): Mechatronika

Program studiéw cz.2

Muty ksztatcenia wraz z zaktadanymi efektami uczeniz

Moduty ksztatcenia

Przedmioty
(* - oznacza przedmiot do wyboru)

Zaktadane efekty uczenia sig

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektéw uczenia sig

Rygor
zaliczenia

Liczba|
ECTS

Sposoby weryfikacji zaktadanych efektéw
uczenia sig osigganych przez studenta

Przedmi

oty kanoniczne

Wybrane zagadniania z
ekonomii i
przedsigbiorczoéci

Wybrane zagadniania ekonomii i
przedsigbiorczosci

K_W14, K_W15, K_U13, K_K06

1. Wybrane elementy marketingu; 2. Wybrane elementy dotyczace kultury organizacyjnej
przedsigbiorstwa; 3.Wybrane elementy analizy ekonomicznej; 4.Biznes plan metoda LEAN
Canvas

Test na platformie zdalnego nauczania, prace
pisemne, ocena nauczycielska, kolezefiska

i
ergonomia pracy

Szkolenie BHP

K_W17,K_U11,

1.Charakterystyka systemu ochrony pracy w Polsce; 2.Zakres dziafalnosci bhp i definiowanie
podstawowych pojec ¢ dziedziny bhp; 3.Zasadly ochrony preeciwpozarowej i obowiazkw

w tym zakresie; 4.Charakterystyka wymagan
5.l ystyka gléwnych ochrony iska; 6.
2wigzane z zanieczyszczeniami; 7.Charakterystyka dziatari zwiazanych z utylizacja, recyklingiem i
biodegradacja; 8.Dziatania zwiazane z ksztattowaniem: struktury przestrzennej stanowiska
pracy, oéwietlenia i barw érodowiska prac; 9.Elementy systemu kontroli i nadzoru nad prawna
ochrong bhp w zaktadach pracy

o

Testy na platformie zdalnego nauczania

Podstawy prawa i
ochrona wiasnosci
intelektualnej

Podstawy prawa i ochrona
whasnosci intelektualnej

K_W13, K_K02,

1.Pojecie prawa i jego funkcje; 2.Koncepcje, system prawa i inne systemy normatywne;
3.System prawa i norma prawna; 4.Normy a przepisy prawne; 5.Tworzenie prawa i hierarchia
#rédet prawa; 6 Stosowanie i wykladnia prawa; 7.Charakterystyka podstawowych gatezi prawa;
8.Wiasnos¢ intelektualna i jej miejsce w systemie prawa; 9.Autorskie prawa osobiste i
majatkowe; 10.0chrona wiasnosci przemystowej; 11.Wzory uzytkowe, wzory przemystowe,
znaki towarowe; 12.Topografia ukiadéw scalonych, projekty racjonalizatorskie, oznaczenia
geograficzne

Test na platformie zdalnego nauczania

Kluczowe kompetencje

Kluczowe kompetencje
spofeczne

K_KO1, K_K03, K_K05,

1.Relacje spoeczne; 2.Asertywnos; 3 Radzenie sobie ze stresem; 4.Savoir vivie w komunikadji
6.Technil
Techniki

i ji; inter
7 i 8.
10.Wystapienia publiczne; 11.Zarzadzanie czasem; 12.Negocjacje

Praca indywidualna i grupowa na zajeciach;
[wypowiedzi ustne; testy na platformie ONTE

Integracja miedzykulturowa

K_KO5, K_K07,

Zdefiniowanie pojecia kultury; Rozne konteksty definiowania podstawowych terminow:
spoteczeristwo, gospodarka, globalizacja, religia, obyczaje, etc.; Specyfika kultury polskiej oraz
europejskiej na tle kultur innych paristw, i kontynentéw; Specyfika funkcjonowania kultury
akademickiei

o

Prezentacja multimedialna na zadany temat

ezyk obcy

Jezyk obcy

K_U06, K_U17, K_U19,

1. Pracownicy, nazwy zawodow i stanowisk; zakres czynnosci | obowiazkéw zawodowych; profil
dziatalnogci firmy; opis produktéw i ustug; stownictwo zwiazane ze sprzedaza i kupnem,
ustugami, wyraenia stuzace skladaniu reklamacji; proces produkeji, etapy; budowanie zespotu,
relacje miedzy i, relacje z y i zasady; formy zatrudnienia,
ie wlasnej $ J; pierwsze spotkania i powitania; prowadzenie
rozméw telefonicznych; kreowanie logo i wizerunku firmy; zarzadzanie czasem; spotkania i
zebrania stuzbowe, tele i zadarh i 2.
Doswi ie zawodowe, osiagniecia zawodowe, rynek pracy; proces rekrutacji, rozmowy o
prace, kariera zawodowa; 3. Reklama produktow i usiug; specyfikacje technicane produktu;
wyglad i produktu, i budynkdw; 4. strdj stuzbowy,
ubrania i moda; wyglad i ubidr, przymiotniki opisujace charakter i osobowost, cechy charakteru
przydatne w pracy; 5. Korzystanie z réznych $rodkéw transportu, dojazdy do pracy; opis
miejsca zamieszkania, wielkie i atrakcyjne miasta, zycie, problemy i czas wolny w miescie; 6.
Podrézowanie, informacja turystyczna, podréze stuzbowe, noclegi, problemy podczas
podrézowania, w hotelu; wycieczki swiedzanie, orientacia w terenie, atrakcje turystyczne; 7.
Driedzictwo kulturowe, , szok kulturowy; wydarzenia kulturalne,
rozrywkowe, rekreacyjne i korporacyjne, targi | wystawy, eventy; 8. praca poza granicami kraju;
9. zainteresowania, stownictwo zwiazane ze sposubam\ spedzania wolnego czasu; 10. positki,
nawyki iowe, diety, positkéw oraz napojow, positki poza
dome; 11. zmiany zachodzace wstylu 2ycia i pracy, ich tempo i wpiyw na crfowieka,
miedzy zyciem prywatnym i , bycie asertywnym;
12.Stownictwo zwigzane z odkryciami i innowadje i i
nazwy urzadzen elektronicznych i gadzetow, slownictwo zwigzane z korzystaniem z urzadze
iInternet, media
ich wykoraystywanie przez firmy, profil zawodowy w mediach spofecznosciowych;
w sieci; 13. 2wigzane z
i ochrong § wody, energil; 14.Pieniadze i
finanse, osiczgdanie | wydawanie pienigdy, rzlczeia inansowe; opisywanie tendencj,
trendow i zmian, relacje ;15. opi wykreséw;
publiczne, elementy prezentacji, udane i nieudane prezentacje

praca pisemna
Test gramatyczny; test leksykalny; wypowied ustna;
udziat w dyskusji; odgrywanie rdl; zadania na
rozumienie tekstu pisanego; zadania na zrozumienie
tekstu stuchanego; wykonanie zadar w modutach
liezvkowych na platformie edukacyjnej

Jezyk obey specalistyczny

K_U06, K_U17, K_U19,

1.Powtérzenie i utrwalenie materialu gramatycznego poziomu podstawowego; 2.Czasy
terazniejsze (The Present Simple Tense, The Present Continuous Tense) oraz stownictwo
dotyczace sytuacji zycia codziennego w kontekicie przyszlego stanowiska pracy - inzyniera
informatyka; 3.Powtérzenie i utrwalenie czaséw przeszlych (The Past Simple Tense, The Past
Continuous Tense; townictwo dotyczqce zagadnier mechatronicanych; 4.Podawanie
informacji na temat prac zwi ze pracy;
bezpieczefistwa pracy | przepisow BHP; 5. utrwalenie i ienie wi Sciz
zakresu strony biernej oraz z i (budowa,
dziatanie) wraz z praktycznym zastosowaniem strony biernej oraz mowy zaleinej w scenkach
svluacv]nych dotyczacych stanowiska pracy; 6. Utrwalenie i uzupetnienie stownictwa

2 zakresu pracy i ia urzadzert | maszyn.

2 zakresu

Praca pisemna; wypowieds ustna; zadania na
zrozumienie tekstu lechmcznego pisanego; zadania
na ienie tekstu

Praktyczne podstawy ksztaicenia

zdalnego

K_W12,K_Ko1,

1. Lifelong learning - tempo zmian w otaczajacym $wiecie, metody samodoskonalenia

2. Bezpieczeristwo systemow infor ~logowanie do systeméw WSG,
elementy bezpieczeristwa sieciowego; 3.Praca  systemem LMS — miejsca pojawiania sig
informacji, rédfa wiedzy, metody aktywizacj, metody komunikacji, sposoby weryfikacji
efektéw ksztatcenia

Testy, ankiety, dyskusja na forum

Filozofia praktyczna

Etyka

K_W15, K_K07,

1. Etyka jako nauka; 2.Teleologizm w etyce; 3.Norma moralna; 4.0soba jako zrodto moralnosci;

S5.Sumienie jako norma moralnosci; 6.Etyka wobec wyzwar wspétczesnosci

Praca zaliczeniowa — esej; kolokwium

Elastyczne ksztafcenie

Wprowadzenie do informacji
naukowej

K_U01, K_U05,

1. Pojecie informacji | jej zastosowanie w nauce; 2.Zrédta informacji naukowej; 3.Katalogi
bibliograficzne bazy danych; 4.Bazy nauki; 5.Licencjonowane bazy wiedzy online; 6. Otwarte
repozytoria; 7. Wyszuk\wame informacjiwsieci Internet; 8 Koraystanie z serwisow

z 10.L

ll.Korzys(ame 2 bibliotecznych systeméw informacyino-wyszukiwawczych

Test na platformie zdalnego nauczania

Szkolenie biblioteczne

K_U0s, K_uo1,

1. System informacyjno-biblioteczny WSG; 2.Biblioteka Glowna WSG (Iub biblioteki filialne) i jej
zbiory w Internecie; 3.Katalogi on-line; 4.Udostepnianie zbioréw; 5.Bazy danych

Test na platformie zdalnego nauczania

Kultura jezyka polskiego

K_U1s,

1. Ksztalcenie umielgtnosci suchania, mGwienia, caytania i pisania w ramach tematyki
2wigzanej 2 2yciem i
podtrzymywanie kontaktu w svlua cjach oficjalnych i nieoficjalnych; 2.Udzielanie informacji na
temat wiasnej osoby; 3.Robienie zakupéw; 4. Korzystanie z ustug gastronomicznych,
transportowych i noclegowych, wyrazanie podstawowych potrzeb w w/w sy-tuacjach.

Pisemne testy kontrolne, ustne odpowiedzi
sprawdzajace znajomosé gramatyki i stownictwa;
pisemne wypowiedzi w ramach zadar domowych,
pracy na zajeciach; krétkie wypowiedzi pisemne;
praca domowa, praca na zajeciach, pisemne testy kon
trolne sprawdzajace umie-jetnosé czytania ze
rozumieniem; samoocena, obserwacja; ocena

i ia na zajeciach, j
pracy w parach lub grupach

Pierwsza pomoc przedmedyczna

K_u21

1 —algorytmy 21
nieprzytomny; 3.Niedroznosc oddechowa; 4.Stany zagrozenia zycia zwiazane z ukladem
nerwowym. 5.0bjawy i postepowanie; 6. Choroby i stany nagle wymagajace udzielenia pomocy|
zwigzane z ukladem oddechowym, z ukladem krazenia. 7.Objawy i postepowanie;
8.0dmrozenia, oparzenia termiczne, oparzenia chemiczne, porazenie pradem elektrycznym;
9.Rodzaje ran i ich zaopatrzenie, krwotoki; 10.Urazy narzadu ruchu, glowy, kregostupa;
11.Postepowanie w roznych stanach zagrozenia zycia i chorobach; 12.0bjawy i postgpowanie

Test; zadania; obserwacja pracy studentow podczas
realizacji cwiczer, ocena oraz analiza wykonanych
zadar praktycznych

Specjalistyczne systemy

K_U14, K_WO06,

1. Praca w érodowisku Microsfot Visio: Specyfika programu Visio; Tworzenie diagraméw UML z
Visio; 6w; Pofaczenia ze rodfami danych; Zaawansowane
funkeje Visio; 2. Microsoft Project: Organizacja pracy w MS Project; Tworzenie
harmonogramow pracy zespotowej w MS Project; Zaawansowane formatowanie
harmonogramow.

[Aktywnos¢ na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegélnych éwiczen laboratoryjnych. Test na
platformie zdalnego nauczania.

Kurs inzynierski

K_W11,K_U09, K_U16

1. Platformy sprzgtowe do szybkiego p ia urzadzen techni S2.
do platformy Arduino: typy statych i zmiennych, sterowanie przeptywem programu,
istrukce , petle, przerwania, odmierzenie czasu, obsluga wejs¢

cyfrowych, obstuga wyjéé cyfrowych, obstuga wejé¢ analogowych, komunikacja z komputerem,

bibliotek (sen Klawiatura matrycowa); 3. Wprowadzenie do
interfejséw komunikacyjnych: port szeregowy — UART, interfejs 12C, interfejs Bluetooth; 4.
Prototypowanie prostych urzadzei pomiarowych: dalmierz ultradzwigkowy, termometr,
barometr. 5. Elementy | moduly do ekspozyji informacii: diody RGB; obsluga wyéwietiacza

ciekiok (LCD) z HD44780; 6 doé Matlab
tworzenie skryptéw do jiz I i
wynikéw pomiaréw, prostych algorytmé ia danych h

Zaliczenie éwiczer wykonywanych w ramach

ocena aktywnosci na zajeciach.




Podstawy elektroniki i
elektrotechniki

K_WOS, K_W08, K_U08,

1. Elementy Pojecia &¢. 2. Elementy aktywne -
irédta; Transformacja érédet ; taczenie Zrédet 3. Obwody pradu stafego: Prawa Kirchhoffa i
zasada Tellegena; Metoda pradéw Metoda jat6

Twierdzenia o wiaczaniu zrédef idealnych; Zasada superpozycji; Twierdzenia Thevenina i
Nortona. 4. Obwody pradu zmiennego: Elementy reaktancyjne i ich faczenie; Wskaz zespolony;
Obwody Zaleinosci w obwodzie; Moc i dopasowanie obwodu;
Obwody L Dobrot obwodu Twierdzenia o
prayrostach.

krzywa

20/E

Egzamin pisemny, ocena wykonania éwiczert
laboratoryjnych.

Fizyka

K_W01, K_U08,

1. Rachunek yi 2 punktu materialnego; 3. Dynamika punktu
materialnego i prawo powszechnej grawitacji; 4. Prawo zachowania energii: energia
praca; mocy; sity 5.Prawo pedu i momentu

pedu. Grawitacja; 6.Elektrony i kwanty 7.Podstawy fizyki jadrowej; 8. Pole elektrostatyczne i
magnetyczne; 9. Optyka geometryczna; 10. Optyka falowa; 11. Prayrzady optyczne.

20/E

Egzamin pisemny, ocena wykonania éwiczert
laboratoryjnych.

Matematyka

K_W01, K_U09,

1. Wiadomoéci wstepne: Jezyk matematyki; Notacja znanych symboli matematycznych;
2.Elementy algebry liniowej; 3. Wyznaczniki; 4. Uktady réwnart liniowych; 5. Algebra wektoréw;
6. Zbidr liczb

(Ocena aktywnosci na éwiczeniach, Ocena wykonania
adar reprezentujacych poszczegdine dzialy

Teoria sterowania

K_WOS, K_W08, K_U08, K_U14, K_U15,

1. Sterowanie procesami cigglymi. 2. Réwnania stanu. 3. Sprzezenie zwrotne od stanu. 4.
Lokowanie biegunéw. Obserwatory stanu. 5. Dyskretne ukfady regulacji. . Dobor nastaw i
strojenie 6w w typowych (biblioteki i bloki PID). 6.
Regulacja predykcyjna, warstwowa struktura ukladéw sterowania - realizacje przemystowe.
Implementacja regulatora w typowych platformach sprzetowych (rozwigzania typu
op: 3 y, PLO). 7. procesami 8.

e Z. Transmitancja dyskretna. 9. i symulacie,

priorytetowe reguly szeregowania, sieci kolejkowe. 10. Modele optymalizacyjne: grafowe,

zHozonost 11. Algorytmy

ji — doktadne i zone. 12. a 13. Specyfika systemow
czasu i Systemy operacyjne czasu . 14. Sieci Sieci

czasu p systemy ia. 15. Sieci -
systemy SCADA. 16. Nietechniczne kryteria doboru komponentow ukfadu regulacji
automatycznej.

20/E

IS

[Ocena aktywnosci na zajeciach, Ocena wykonania
¢wiczert laboratoryjnych. Ocena sprawozdari

Matematyka

K_W01, K_U09,

1. Algebra wektoréw; 2. Rachunek rézniczkowy funkeji jednej zmiennej; 3. Ciagi liczbowe; 4.
Pochodna funkeji jednej zmiennej; 5. Rachunek catkowy funkcji jednej zmiennej; 6. Réwnania
réiniczkowe

20/E

(Ocena aktywnosci na éwiczeniach, Ocena wykonania
adaf reprezentujacych poszczegdine dzialy
tematyczne. Egzamin pisemny

Materiatoznastwo

K_W02, K_W09, K_U11, K_U15,

1. Zasady doboru materialow inzynierskich w budowie maszyn i urzadzeri; 2. Podstawy doboru
materiatéw na produkty i ich elementy; 3. Wiasciwosci materiatéw zalezne od budowy fazowej
oraz od mikrostruktury; 4. Stale stopowe o szczegélnych wiasciwosciach; 5. Metalurgia
proszkéw jako technologia materiatéw i gotowych produktéw; 6. Ksztaftowanie struktury i
whasnosci warstw powierzchniowych; 7. Elementy faktografii | zmiany struktury materiatow
inzynierskich w wyniku eksploatacji;

20/E

Egzamin pisemny, ocena wykonania wiczer
laboratoryjnych.

Matematyka dyskretna

K_W01, K_U09

1.Elementy teorii liczb; 2. Elementy teorii informacji; 3. Struktury algebraiczne; 4. Pewne
problemy ztozonosci obliczeniowej.

[Ocena aktywnosci na éwiczeniach, Ocena wykonania
zadart reprezentujacych poszczegdine dzialy

Podstawy automatyki

K_W05, K_W08, K_U08, K_U14,

1 ie do uktadéw ia: istota

ja uktadéw ie a 2. Modele

uktadow dynamicznych i sposoby ich analizy: réwnania ruchu; transmitancja operatorowa i
widmowa; przestrzert stanu. 3. Elementy ukladéw automatyki: regulatory i sterowniki; czujniki i

napedy, pozycyine, ser
caujnikéw, przetwornikéw pomiarowych i aktuatoréw w ukladach sterowania automatycznego.
4. Projektowanie ukladéw automatyki: stabilnos¢ ukiadéw automatyki; dobor nastaw
regulatoréw; sprzezenie zwrotne od stanu; lokowanie biegundw, obserwatory stanu. Dobér
nastaw i strojenie regulatoréw w typowych platformach sprzetowych (biblioteki i bloki PID). 5.
Ukfady przetaczajace: ukfady kombinacyjne; grafy SFC; sterowniki PLC. Implementacja

P rniki

W typowych spragtowych ia typu Op 3

Y, PLO). 6. uklady i: specyfika systemow czas
rzeczywistego; systemy operacyjne czasu rzeczywistego; sieci przemystowe — systemy SCADA;

systemy i. 16. kryteria doboru komponentéw ukfadu
regulacji automatycznej.

Kolokwium zaliczeniowe, aktywnosc na zajeciach
Ocena sprawozdar 2 laboratorium

=

ierunkowe i

Programowanie (strukturalne i
obiektowe)

K_W04, K_W06, K_W10, K_U02, K_U05, K_U15,

1. Podstawowe pojecia: Struktura programu w jezyku C#; 2. Typy danych w programowaniu
strukturalnym: Wykorzystanie typéw prostych (int, float itp.); Wykorzystanie typow
tablicowych jedno | dwuwymiarowych; Definicja struktur; 3. Wykorzystanie instrukdji
zlozonych: Instrukeje warunkowe (if, i..else, if else); Instrukcje iteracyjne (for, while, do..while,
itp); Instrukcje wyboru (switch) 4. ie do i sci: Ogdlne
pojecie Kla i 2wyklych; ikatord
dostepu (public, private, protected); Hermetyzacja; Dziedziczenie; Klasa abstrakcji

metod i konstruktord

Kolokwium zaliczeniowe, aktywnosc na zajeciach
[0cena wykonania poszczegélnych zadari
programistycznych

Systemy operacyjne

K_W06, K_U16,

1.Podstawowe pojecia i klasyfikacje; 2. Jadro systemu operacyjnego i zarzadzanie procesami; 3.
Zarzadzanie pamiecia; 4.Zarzadzanie systemem we/wy; 5.Zarzadzanie plikami; 6. Komunikacja
utytkownika z systemenm; 7. Zadania operatora systemu komputerowego; Zadania

systemu 8.Programy prace systemu

i sieci j; 9. Ogélna ystyl systeméw
: Unix. Linux. Windows.

Ocena wykonania poszczegdlnych cwiczer
laboratoryjnych

Podstawy rysunku technicznego

K_WO3, K_W11, K_U02,

1. Rauty Monge'a; 2. Proste i plaszczyzny w rzutach Monge'a; 3. Rauty prostych réwnoleglych i
prostopadiych, przecina-jacych sig i skosnych; 4. Elementy przynaleine; 5. Elementy wspolne,
punkt przebicia, prosta wspolna, pro-sta dwéch plaszczyzn; 6. Przekroje i przenikanie

7. Raut 8. Raut yezny; 9. Widoki przekroje i ady; 10.
Wymiarowanie; 11. Podstawowe elementy: watek, koto zebate; 12. Rysowanie pofaczer czesci

(Ocena wykonania poszczegdinych ewiczers
rysunkowych. Ocena gléwnego rysunku
technicznego.

Architektura systemoéw
komputerowych

K_W06, K_U16,

1 iz y ~ Ogdlny model architektury
komputera: Model von Neumana | model Harvard'zki; obecny model komputera; moduty

2. krétki opis wspdfpracy moduléw Kody liczbowe i operacje na
réinych reprezentacjach liczb 3. Operacje logiczne i przyklady ich realizacji: zagadnienia
dotyczace przeplywu pradu elektrycznego; opornosci ohmowe i nieohmowe; urzadzenia
potprzewodnikowe (dioda, tranzystor); dioda, tranzystor jako klucz przefaczajacy; realizacja na
Kluczu diodowym; realizacja na kluczu tranzystorowym; bramki logiczne na tranzystorach
bipolarnych i polowych 4. Cyfrowe uklady scalone: uklady scalone realizujace funkeje logiczne;
ukfady scalone sekwencyjne 5. Pamieci i sposoby ich realizacji: rodzaje pamieci stosowanych w

pamieci na pamieci i pamieci
masowe; pamieci na ystory polowe); pamieci na ukladach
sekwencyjnych; pamieci typu ,tylko do zapisu” ~ ROM i inne; pamieci typu ,,do zapisu i do

odczytu” ~ RAM | inne; pamieci matrycowe; pamieci programowalne 6. Mikroprocesor (CPU):

jednostka ar -logiczna (ALU) mikroprocesora; rejestry;

ukfad wykonawczy; pamieci podreczne L1i 12 i L3; przyktady mikroprocesoréw 7. Ukfady
otoczenia procesora (chip set) 8. Uklady transmisji danych: szyny danych, szyny rozkazow, szyny|
adresowe; magistrala ISA; magistrala PCI 9.Architektura mikrokomputeréw: ukfady
wejécia/wyjécia; obstuga przerwar; kontrolery przestari danych; uktady DMA; uklady licznikowe
10. Archi 6w opartych na mi aisc, y Intel 11.
Tendencje rozwojowe architektury komputeréw.

20/E

IS

Test na platformie nauczania zdalnego. Ocena
wykonania éwiczer laboratoryjnych.

Szybkie prototypowanie w
projektowaniu urzadzen

K_W03, K_U15,

1. Wprowadzenie do prototypowania; 2. Arduino i Raspberry Pi w prototypowaniu urzadzer;
3.6 jisko Arduino IDE; 4. urzadzen [o] i
Fritzing; Plytki stykowe i pofaczenia; 5. Budowanie urzadzen elektronicznych; 6. Projektowanie
obudéw w srodowisku 3D; 7. Wprowadzenie do druku 3d: Rodzaje materiatow; Typy drukarek;
Usytkowanie i biezace serwisowanie drukarek 3D; 8. Projektowanie i budowanie wlasnego

w

(Ocena wykonania prototypw elentéw konstrukeji
urzadzenia z wykorzystaniem wskazanych technik

Woprowadzenie do systeméw 10T}
inot

K_W08, K_U14,K_U15,

1. Przedstawienie zatozen i aktualnego stanu wiedzy w obszarze Internet of Things(I0T),
Internet of Medical Things(IOMT) i Industrial Internet of Things (11OT). 2. Oméwienie

integracji urzadzen winterfejsy ystyczne dla lIOT w
procesy technologiczne i produkcyjne. 3. struktury sieci w
systemach Internetu Rzeczy (I0T) i Przemystowego Internetu Rzeczy (1IOT). 4. Oméwienie
przykladowych implementacji rozwiazart 10T w systemach automatyki domowej. 5. Oméwienie
przykladowych implementacji rozwiazari IMOT w nowoczesnym spoleczeristwie. 6.
Oméwienie spotecznych probleméw implementacji rozwiazar Internetu Rzeczy. 7.

systemow 10T 8. sprzgtowe i w

w rozwigzaniach 10T. 9. L prawne we wdrazaniu rozwigzar 10T.

w

[0cena aktywnosci na zajeciach. Ocena wykonania
¢wiczert laboratoryjnych. Ocena sprawozdar.




Modut A : Przedmioty
kierunkowe

Wprowadzenie do systeméw
\wbudowanych

K_W04, K_W05, K_U15,

1 i y 6 6w. 2. Sposoby dofaczania urzadzer
wejicia/wyjscia owi 6 prayklady urzadzen

na jez Stosowane obecnie interfejsy
kumumkacwne (TWI, SPI 12€, RS485/232, 3. Narzedzia do k A

i ia systemow
programistyczne, a oprogramowanie open-source 4. Szczegblowe zagadnienia zwigzane ze
sprzgtem: czas rzeczywisty i jego dyskretyzacja, obstuga przerwan,. modele przetwarzania
syanaléw i danych w systemach wbudowanych, wymiana informac porniedzy réznymi

ja.s. fenia zwigzane 2

ia zadan
kontekstu, i ja czasu 3 i ieni rola
systemu inego w systemach

Zo

(Ocena wykonania projektu z wykorzystaniem plytki

syetemu

Inzynieria wytwarzania

K_K02, K_W03, K_W07, K_U15

1. Przygotowanie do wytwarzania nowego produktu (wyrobu); 2. Etapy prac i zakres

Wyréb i jego cechy: utytkowe, handlowe; 3. Proces wytworczy i
cechy go charakteryzujace - proces wytwdrczy wyrobu prostego i zlozonego; 4. Jakosé wyrobu;
5. Wybrane cele realizowane w procesie wytworczym: nadawanie ksztaty, uzyskiwanie
pozadanej struktury malerlaiu,
efektow i fizycznych lub
chemicznych, montaz; 6. Charakterystyka technik wytwarzania z uwagi na uzyskiwane cechy
wyrobu | wymagania stawiane przez proces wytwdrcay; 7. Projektowanie procesu

i wbasnusc\ jarst,

8. ia oraz ogélne trendy ich rozwoju; 9.
Technologicznost, kryteria i zasady wyboru optymalnego procesu technologicznego; 10.
Cwiczenia projektowe: Technologicznosé, kryteria i zasady wyboru optymalnego procesu

; Podstawy procesu (jego czeci); Dobor
materiatow, oznakowanie wyrobéw hutniczych, zwiaszeza stali; Pojecia dot. technologii
wykonania - przykladowe operacje, zabieg; Zasady opisu technologii wykonania (czesci
prostych i ztozonych, montazu; Korzystanie z norm i katalogow. Czesci normalne i katalogowe;

w

(Ocena sprawozdart z éwiczert laboratoryjnych

Projektowanie ukladéw
sterowania

K_W0s, K_U02

1. Regulator PID; 2. Sterowanie w przestrzeni stanu: Sterowalnos¢ i obserwowalnosc; Zadanie

stabilizacji liniowego obiektu metoda sprzezenia od stanu; Zadanie stabilizacji liniowego

obiektu metoda sprzezenia od wyjicia; Synteza regulatora od stanu; Obserwator stanu;

Regulator LR; Regulator LQG; 3. Dyskretne algorytmy regulacji: Dyskretyzacja regulatora

zaprojektowanego dia czasu ciaglego; Regulator deadbeat; Regulator Dahlina; 4. Projektowanie
do

uktadow regulacji: ; Algorytmy
IMC; Algorytmy MRAC; 5. Wykorzystanie logiki rozmytej w sterowaniu:Elementy logiki
rozmytej; typy rozmytych 6w; Schematy iego oraz Takagi-
Sugeno; Rozmyty regulator PID;

(Ocena sprawozdart z éwiczert laboratoryjnych

Projekt zespotowy

K_W11,K_U01, K_U02, K_U07, K_U10, K_U12, K_K04,

K_K07,

projektu do obszaru studiéw z zakresu szeroko
rozumianej mechatroniki. Zadaniem studentéw jest przedstawienie rozwiazania (projekt

projekt aplikacji, projekt wdrozenia) dla probleméw o charakterze technicznym,

przez interesariu (firmy) Uczelni.

[Ocena projektu zespotowego - merytoryczna. Ocena

ia sie z roli pefnionej w zespole przez
poszczegéinych jej cztonkdw.

Woprowadzenie do grafiki
inzynierskiej

K_W08, K_U02, K_U07,

Lcele ia CAD; 2.geneza ia CAD w § przemysle;
3.0becny stan wykorzystania CAD w Polsce | na Swiecie; 4.charakterystyka wybranych
producentéw oraz dostawcow ia CAD we
przemysle, w Polsce i na wiecie; 5.najwazniejsze obszary wsptczesnego przemystu, gdzie

ia CAD jest

6. teoretyczne podstawy klasyfikacji oprogramowania do grup CAD/CAM/CAE/PDM

(Ocena opanowania narzedzi graficznych dostepnych
w oprogramowaniu CAD. Ocena projektu
koricowego.

Grafika inzynierska

K_W08, K_U02, K_U07,

1. Tworzenie podstawowych figur w aksjometrii; 2. Cwiczenie aksjometrii ze wzgledu na
kierunek osi ukladu 3. ia w rysunku

prayklady uzycia, éwiczenie; 4. Cwiczenie i 5.

programu CAD w rysunku 6. Cwiczenie i ia z

programu typu CAD.

(Ocena opanowania narzedzi graficznych dostepnych
w oprogramowaniu CAD. Ocena projektu
koricowego.

Mechanika techniczna i
wytrzymatos¢ materiatéw

K_WO03, K_W07, K_W09, K_W11, K_U02, K_U16, K_K02,

1. Wprowadzenie; 2. Redukcja ukladu il 3. Tarcie; 4. Geometria mechaniczna figur plaskich
mas; 5.Sity w ukladach 6. pojecia
materiatow; 7. Doswi podstawy 2 8.0bliczenia

pretow re i ciskanych; 9. Scinanie; 10. Skrecanie pretow; 11.

Zginanie; 12. Zagadnienia statycznie niewyznaczalne Przy zginaniu; 13. Zmeczenie materiatow;
14. Elementy reologii; 15. Metoda (MES) w statyki.

20/E

Egzamin pisemny, ocena wykonania éwiczert
laboratoryjnych.

Miernictwo wielkosci
nieelektrycznych

K_U08, K_wot,

1. Pojecia zwigzane 2 i: obiekt pomiaru; pretwornik

wielkosé mierzona; 2. Bledy 3. ow; 4.
Pomiary temperatury: Termorezystory; Termopary; Caujniki potprzewodnikowe; 5. Pomiary
potozenia, predkosci i v; ; 6. Pomiary 7.
Tensometry; 8. Pomiary ciénienia; 9. Czujniki indukcyjne; 10. Czujniki pojemnosciowe; 11.
Przetworniki impulsowe i kodowe; 12. Przetworniki optoelektroniczne;

0cena wykonania cwiczer laboratoryinych. Ocena

i z naciskiem na sfor
wnioskow.

Metrologia

K_U15, K_WO1, K_WO0S, K_U08

1 Pudslawy metrologii — wielkosci i ich miary, jednosti, podstawowe pojecia. 2. Systemy

¢, blad i $¢ pomiaru. normy i
pomiaréw. 3. Propagacja niepewnosci w pomiarach. 4. Metody pomiarowe — klasyfikacja i
opis. Dobér metod pomiarowych ze wzgledu na wymagania prawne. . Zbieranie i
przetwarzanie sygnaféw. Pomiar wielkosci elektrycznych i mechanicznych. Metody pomiaru
wielkoscielektrycznych i mechanicznych w praktyce serwisowel, 6. Metrologia

— dobér . 7. Optyczny pomiar wielkosci

i nych. 8. Waorcowanie

instrumentami w

E/z0

0cena wykonania cwiczer laboratoryjnych. Ocena
f 2 naciskiem na sfor

wnioskow.

PDW: Metody numeryczne
(Matlab)

K_W04, K_W06, K_U09,

1. ie: obliczenia yczne w w
IEEE, reprezentacja liczb, precyzja obliczer, utrata doldadnoscl, Unarunkowanie probleméw

. Dokladnos i stabilnos¢ alg yeanych. Analiza bledow. Bledy

wsteczne. 2. Calkowanie i numerycane: wé Matlab,

na wybranych w ukladach regulaji

3 i ja: ws Matlab,

na wybranych w ukfadach regulaji
automatycznej. 4. Metody rozwiazywania ukladéw rownat liiowych i nieliniowych:

wé Matlab, i ja na wybranych
stosowanych w ukladach regulaql automatycznej. 5. Numeryczne rozwiazywanie réwnar

Matlab, i jana wybranych
platformach sprzetowych stusowanych w ukfadach regulacji automatycznej.

w

(Ocena poszczegdinych zadar programistycznych z
zakresu metod numerycznych przy wykorzystaniu
Matlab'a

PDW: Metody numeryczne
(programowanie)

K_W04, K_W06, K_U09,

1 ie: obliczenia w
IEEE, reprezentacja liczb, precyzja obhczen utrata dokladnosci, Unarunkowanie problemow

. Dokladnos i stabilnos¢ algorytmé yeznych. Analiza biedéw. Bledy
wsteczne. 2. Calkowanie i numeryczne: wjezykach

C+/CH] ython, i na wybranych w
ukladach regulacji 3 i ja: wjezykach
C+/CH] ython,, i na wybranych w
ukladach regulaci automatyczne. 4. Metody rozwigzywania ukiadow réwnar iniowych

ja w jezykach C++/CH/. ython, na wybranych
platformach sprzetowych stosowanych w ukladach regulacji automatycznej. 5. Numeryczne

réwnan ja w jezykach C+/CH

na wybranych spragtowych hw ktadach regulaci
automatycznej.

w

Ocena poszczegdinych zadar programistycznych z
zakresu metod numerycznych przy wykorzystaniu
Matlab'a

Systemy pomiarowe

K_W05, K_U02, K_U09, K_U14, K_U15,

1. Sygnaly pomiarowe: Modele zdeterminowane i losowe sygnatow. Procesy losowe i ich
parametry. Struktura czasowa sygnatéw pomiaro-wych; 2. Histogram: Rozklady graniczne.
Tablica Galtona. Parametry rozkladu normalnego. Test zgodnosci chi2; 3. Synteza przyrzadu
wirtualnego.

Panel przyrzadu . Diagram przyrzadu . Struktura przyrzadu
wirtualnego. System LabView; 4. Pomiary wielkosci elektrycznych: Pomiar napiecia stafego i
zmiennego. Pomiar pradu. Pomiar rezystancji; 5. Pomiary wielkosci nieelektrycznych: Pomiar
okresu i czestotliwosci. Sys(emv Zliczajace. Systemy pomiaru odcinka czasowego. Metody
pomiaru temp Caujniki Termopary. Pomiary mostkowe.
Pirometry. Pomiar na(ezema $wiatfa. Pomiar ciénienia. Pomiary naprezer i sity. Pomiar
przesuwu i kata obrotu. Pomiar przyspieszenia i predkosci. Bio-czujniki i elementy MEMS.
Caujniki inteligentne; 6. Karty akwizycji danych: Multipleksery. Uktady probkujaco -

Przetworniki analogowo-cyfrowe i cy-frowo
analogowe. Architektura kart akwizycji danych; 7. Ramiona i maszyny wspdiragdnosciowe.
Ramiona Glowice maszyny

20/E

Wykiad monograficzny

K_W16

Analiza ilosciowa zjawisk i proceséw. Metody obliczeniowe. Analiza | modele fizyczne zjawisk i

- warunki i brzegowe; jako
modele i i

w czasie i

yzacja; procesy funkeje

metody

jako metody lub

ja modeli

zaleinoci; v

symulacie

metoda

wybrane metody iich

skoriczonych, metoda Monte Carlo, metody wariacyjne; sie¢ y siatek,
algorytmy rozwiazari; uwarunkowanie zadania numerycznego, zbieznosé rozwiazar, stabilnos¢
algorytmdw; zrédfa i analiza bledéw, niepewnos¢ wyniku; opis modelowy a badania
empiryczne i pomiary; systemy wspomagania rozpoznania i decyzji: system ekspercki, metoda
sieci neuronowych.

Kolokwium zaliczajace




Sztuczna inteligencja

K_W04, K_U09,

1.Sztuczne sieci neuronowe: modele neuronu, przeglad metod uczenia sieci, sieci neuronowe
jednokierunkowe warstwowe, sieci o radialnych funkcjach bazowych, sieci rekurencyjne, sieci
samoorganizujace sie, sieci typu spiking, dobdr optymalnej architektury i zbioru danych
uczacych, wybrane sieci ja sieci w
wybranych jezykach programowania. Sprzetowe platformy dedykowane implementacji
sztucznych sieci neuronowych. 2. Logika rozmyta: zbiory rozmyte; interpretacja i wyznaczenie
funkeji przynaleznosci; operacje na zbiorach rozmytych z wykorzystaniem érodowiska Matlab.
Systemy neuronowo-rozmyte. Regulatory rozmyte. Zastosowanie logiki rozmytej. 3. Algorytmy
genetyczne: algorytmy genetyczne a tradycyjne metody optymalizacji z wykorzystaniem
srodowiska Matlab, podstawowe pojecia w algorytmach genetycznych, klasyczny algorytm
genetyczny, kodowanie rozwiazart z wykorzystaniem érodowiska Matlab; funkcja

operatory ; selekcja osobnikéw; algorytmy do

ji funkeji Vterialne]. Przyklady ia algory a.
Systemy ekspertowe: rodzaje systeméw ekspertowych; struktura systemu ekspertowego;
reprezentacia  kodowanie wiedey; wnioskowanie; narzedzia reaizaci. Preykiady zastosowania
systeméw eksp h. 5. Uczenie ja 2 utyciem w
typowych, dla ukladéw sterowania, p\atfurmach sprzetowych (rozwiazania typu
OpenHardware, mikrokontrolery, PLC). 6. Deep learning ~ narzedzia, zastosowanie i
implementacja rozwiazania w typowych, dla ukladéw sterowania, platformach sprzetowych.

w

[0cena wykonania éwicze laboratoryjnych. Ocena
sprawozdar.

Systemy wbudowane i Internet
Rzeczy

K_W04, K_W0S, K_W11, K_U02, K_U16,

1 ie do systemow (wejscia, wyjscia, jednostki
pamiec); protokoty il ji sprzetuwei

przetwarzanie danych a zuzycie energii. 2.

jednostka arytmetyczno-logiczna; systemy sterowania; mapa pamieci; Iltzmkl timery, ukfady

; urzadzenia peryferyjne. 3. y8051:
asembler tem opartych o 8051; uklady

4. y z rdzeniem AVR: archi i asembler

i kompilator C dla rdzenia AVR, projektowanie
systemow wbudowanych opartych o rdzer AVR; uklady aplikacyjne. 5. Systemy czasu

w systemach ie systemow nis
Implementacja systemu GNU/Linux. 6. Mikrokontrolery  rdzeniem ARM. 7. Projektowanie
ukladéw i urzadzen z wejsc i wyjsé i
cyfrowych, projektowanie ukladéw zasilania dla mil 6w, sprzetowe i
uklady WD, generatory sygnaléw zegarowych, projektowanie obwodéw drukowanych (PCB).
Obnizanie pobory mocy i 8. ia prawne
(certyfikacja) dla urzadzeri zawierajacych uklady programowalne.

~

[0cena wykonania éwicze laboratoryjnych. Ocena
sprawozdar.

PDW: Programowanie urzadzert i
systeméw mobilnych

K_W04, K_W06, K_W10, K_U09, K_U15,

1. Zapisywanie danych i komunikacja wewnatrz aplikacji z wykorzystaniem SharedPreferences
oraz Intenet. 2. Stosowanie zdarzeri synchronicznych i asynchronicznych w systemie Android.
3. Wykorzystanie protokotu HTTP w aplikacjach mobilnych w celu komunikaci z interfejsem
programistycznym aplikacji (API). 4. tworzenie metod dziatajacych cyklicznie (Service,
AlarmManager). 5. wykorzystanie Google Maps w aplikacji mobilnej, w tym uzyskiwanie klucza
APl konfiguracja oraz zaznaczanie punktw na mapie wraz 2 dodatkowymi informaciami
(markery), oraz w

warunkach. 6. Projektowanie uniwersalne w tworzeniu interfejsu uzytkownika dla aplikacji
mobilnej. 7. Cykl zycia aplikacji mobilnej na rynku. 8. Dokumentacja techniczna i dokumentacja
utytkownika aplikacji mobilnej.

Zo

(0cena wykonania éwiczeri laboratoryjnych. Ocena
sprawozdari.

PDW: Programowanie urzadzer i
systemow mobilnych w
systemach Internetu Rzeczy

K_W04, K_W06, K_W10, K_U09, K_U15,

1.Przygotowanie érodowiska pracy Android Studio 2. Wprowadzenie do programowania w Java
dla systemu Android: kompilacja kodu Java; uruchomienie aplikacji na urzadzeniu mobilnym z

Andorid; D aplikacji na oraz na fizycznym

ja interfejsu uz z jiem XML:3.Powigzanie interfejsu z kodem w
jezyku Java; Wykorzystanie widokéw, kontrolek | ukladéw; Obsluga zdarze generowanych
przez uzytkownika, okna dialogowe, ie styli; ie interfejsu uz z
wykorzystaniem zakladek; Obsluga elementow interfejsu z poziomu warstwy logiki aplikacji; 4.
Zapisywanie i odczytywanie danych: Dostep do karty SD; 5. Standardy komunikacji stosowane
w projektach loT, implementacja stosu TCP/IP, metody testowania i analizy ruchu.
Zastosowanie seci  usfug WWW w IoT. 6 Implementacia prostego systemu T dla

domu. 7. wtworzeniu interfejsu uzytkownika dla
aplikacji w systemie loT. 8. D ja techniczna i systemu loT.
9. Bezpieczeristwo danych w systemach loT.

Zo

(0cena wykonania éwiczeri laboratoryjnych. Ocena
aktywnosci na zajeciach.

PDW: Sieci komputerowe
(programowanie sieciowe)

K_W04, K_W06, K_W10, K_W11, K_U02, K_U05, K_U14,

1 ja urzadzen sieciowych, zasady tworzenia skryptow TCL do
automatyzacji zadari. 2.Budowa sieci Ethernet z i ko
L2, analiza dynamicznego procesu budowy tablic przetaczania. 3.Analiza ramek w sieci LAN oraz
protokotu ARP. 4. taczenie sieci LAN za pomoca routeréw oraz faczy dzierzawionych. 5.
Projektowanie adresacji IPva dla organizacji, funkcja maski podsieci, adres sieci, adres
rozgloszeniowy. 6. Dzielenie sieci klasowych na podsieci o statej diugosci maski, agregacja
podsieci. 7. Konfiguracja routeréw IP, analiza tablic routingu. 8. Dziatanie protokotu ICMP —
polecenia ping i traceroute: tworzenie statystyk ruchu z wykorzystaniem skryptow powtoki. 9.
Konfiguracja bramy domysinej w sieci LAN. 10. Sledzenie trasy pakietéw IPva do sieci
docelowej. 11. e ruchu w sieci i e skryptéw dla ruchu
Scapy. 12. Analiza protokotéw TCP i UDP z wykorzystaniem aplikacji WireShark, analiza
naglowkow warstwy transportowej, tworzenie filtrow z wykorzystaniem wyrazer regularnych.
13. Stos protokotéw TCP/IP. Analiza protokotéw warstwy aplikaji http (podstawy jezyka
HTML), pop3, telnet, ssh, etc. 14. Dokumentacja sieci. 15.Wstep do symulacji sieci
komputerowych.

Zo

w

[0cena wykonania éwicze laboratoryjnych. Ocena
aktywnosci na zajeciach.

PDW: Sieci komputerowe
(infrastruktura)

K_W04, K_W06, K_W10, K_W11, K_U02, K_U05, K_U14,

1. Przeglad 6w sieciowych, RFC. 2. iguracja urzadzent
sieciowych. 3.Praygotowanie okablowania sieciowego Cat.Se. 4.Budowa sieci Ethernet 2

12, analiza i procesu budowy tablic
przefczania. 5.Analiza ramek w sieci LAN oraz protokolu ARP. 6.taczenie sieci LAN za pomoca
routeréw oraz faczy dzierzawionych. 7.Projektowanie adresacji IPv4 dla organizacji, funkcja
maski podsieci, adres sieci, adres rozgloszeniowy. 8.Dzielenie sieci klasowych na podsieci o
statej diugosci maski, agregacja podsieci. 9.Konfiguracja routeréw IP, analiza tablic routingu.
10.Dziatanie protokotu ICMP — polecenia ping i traceroute. 11.Konfiguracja bramy domysinej w
sieci LAN. 12.Sledzenie trasy pakietéw IPv4 do sieci docelowej. 13.Analiza protokotéw TCP i
UDP 2 wykorzystaniem aplikacji WireShark, analiza nagiowkow warstwy transportowej. 14.5tos

TCP/IP. 15.Analiza 6w warstwy aplikacji: http, pop3, telnet, ssh, etc.
16.Dokumentacja sieci. Wstep do symulacji sieci komputerowych

Zo

w

[0cena wykonania éwicze laboratoryjnych. Ocena
aktywnosci na zajeciach.

Podstawy konstrukacji maszyn

K_WO03, K_W07, K_W09, K_W11, K_U02, K_U16, K_K02,

1. Polaczenia spawane 2.Spawania i rodzaje spoin 3.Naprezenia dopuszczalne dla spoin,
przekrd obliczeniowy spoiny 4.Tolerancje i pasowanie 5.Tolerancje wymiaru i rodzaje odchylek
6.0bliczanie tolerancji 7.Zasady tworzenia pasowart 8.Pofaczenia érubowe 9.Algorytm obliczers
$rub rozciaganych 10. Algorytm obliczers érub rozciaganych i skrecanych 11. Algorytm obliczert
$rub obciazonych osiowo z zaciskiem wstepnym 12. Algorytm obliczers érub przenoszacych sity
poprzeczne 13. Pofaczenia ksztattowe 14.Pofaczenia wpustowe | wielowypustowe, potaczenia
sworzniowe, pofaczenia rozprezno zaciskowe, waly maszynowe ksztattowe 15. Obliczenia
wytrzymatosciowe, ksztattowanie waléw, ugiecie | skrecenie dopuszczalne 19, toiyska Slizgowe,
20. Materialy stosowane na fozyska lizgowe 21.tozyska niesmarowane 22.tozyska smarowane
hydrodynamicznie, smarowanie fozysk $lizgowych 22. tozyska toczne 23.Podstawowe wielkosci
charakteryzujace fozyska toczne 24. Obciazenie fozysk tocznych i przypadki obciazert 25.
Pasowanie fozysk 26. Katalogi 27.Przekladnie pasowe 28.Zaleznosci geometryczne, napiecia w
ciggnach i obciazenia waléw 29. Przekladnie zebate 30. Sprezyny 31.Sprzegta 32.Hamulce
33.Sitownik 34.ilniki.

- wykfad, Ocena éwiczer laboratoryjnych.

Podstawy eksploatacji maszyn i
urzadzen

K_W03, K_WO7, K_W09, K_W11, K_U02, K_U16, K_K02,

1 pojecia i prawa ji; 2. Systemy maszyn; 3. Procesy

i i w ji — opis procesow; 4. Zapewnienie zdatnosci, zuzycie,

5. w
utytkowanie maszyn | urzadzer; 6. Dokumentacja eksploatacyjna (DTR), obstuga maszyn
urzadzett; 7. Technologia napraw i remontéw, badania odbiorcze, instalowanie maszyn i
urzadzert; 8. Podstawy niezawodnosci i diagnostyki technicznej — formy i procedury; 9.
Powiazanie eksploatacji z budowa maszyn i urzadzeri;

ZolE

Kolokwium - wykfad, Ocena éwicze laboratoryjnych.

Eksploatacja maszyn i urzadzen

K_WO03, K_W07, K_W09, K_W11, K_U02, K_U16, K_K02,

1. Obstuga maszyn urzadzen. 2. Technologia napraw i remontow. Badania odbiorcze,
instalowanie maszyn i urzadzen. 3. Podstawy diagnostyki technicznej — formy i procedury. 4.
Podstawy éci. Funkcje éci. 5. Struktury 2 6.

ig systeméw. 7. iazani 2 budowa maszyn i
urzqdzefi 8. Organizaciai struktury stuzb ruchu. 9. i
koncepcje 10. Proj
wyrobu, ze szczegélnym uwzglednieniem: budowy urzadzenia, dominujacych procesow w
eksploatacji, technologii napraw i remontéw, wyznaczanie niezawodnosci urzadzert
nieodnawialnych. 11. Wymagania i normy prawne w obstudze i eksploatacji maszyn i
urzadzent.

~

Kolokwium - wykfad, Ocena éwicze laboratoryjnych.

Budowa interfejséw uzytkownika

K_W04, K_W08, K_U02

Projektowanie interfejs6w uzytkownika: Obsluga programu do grafiki weldorowel. Interfels
aplikacji mobilnej. proj js6w dla réznych rozdzielczosc i urzadzen.

layoutéw pod kod cigcie layoutu na elementy i eksport
dla réznych rozdzielczoéci. Podstawy programowania w jezyku Java pod katem urzadzers
mobilnych: Rozpoczecie pracy nad projektem w Android Studio. Przygotowanie Klas i layoutéw
w Android Studio. Wdrazanie grafiki do projektu. Obstuga przyciskéw, aktywnosci, przejé¢
pomiedzy ekranami. Rola i pliku strings.xml. Kilku wersji

aplikacji. Wymagania uz a zafozenie proj ymagania i normy
prawne w ju interfejséw e uni interfejs6

[0cena wykonania zadari na laboratorium.




Bazy danych i aplikacje
bazodanowe

K_W04, K_W10, K_U02,

1. Podstawowe pojecia bazodanowe: Dane, informacja, BD, SZBD; Klasyfikacja i architektura
SZBD. 2. Podstawy projektowania systeméw baz danych: konstrukcja modelu konceptualnego;

modelu do modelu jnego; cel i sens izacji modelu
relacyjnego. 3. Podstawy modelowania zwiazkow encji: ogdlne pojecie encji; zwiazki miedzy
encjami i ich notacja; 4. Ograniczenia dla pdl tabeli: Rodzaje ograniczers (check, unique, NOT
NULL tp.); maski ia; reguly &ci. 5. Metodyki proj ia aplikacji
bazodanowych (Entity Framework): Code First, DB First, Model First.

IS

Kolokwium na zaliczenie wykladu. Ocena z éwiczert
laboratoryjnych w zakresie projektowania, budowy
baz danych.

Modut B: Przedmioty
obszarowe

PDW: Robotyka (z wyk. Jezykow
VPL)

K_W08, K_U02

Uklady i 6w. Zadanie proste kinematyki. Zadanie
odwrotne kinematyki. taficuchy kinematyczne. Przestrzert robocza manipulatora. Przestrzers
robocza osiagalna. Notacja Denavita-Hartenberga. Roboty i platformy kroczace. Klasyfikacja
robotéw kroczacych. wielkodci yaujace chéd. ie ruchem
robota mobilnego w ukfadzie otwartym. Wymuszenie ruchu po zadanej trajektorii. Zadanie
$ledzenia linii. Odczyt i interpretacja wartosci sygnatéw pochodzacych z czujnikéw linii.
Kalibracja czujnikéw lini. Sterowanie ruchem robota w ukiadzie zamknigtym. Zastosowanie

zwrotnego od na watach silnikéw w celu korekty
biezace] trajektorii ruchu. Odometria. Pomiar odleglosci od przeszkody. Odczyt i interpretacja
wartoéci z czujnikéw zdarzeniowych oraz czujnikéw odlegtoci (optycznych, ultradéwigkowych.
Omijanie przeszkéd w trybie autonomicznym. Realizacja zadania eksploracji labiryntu (maze).
Optymalizacja ze wzgledu na kryterium najkrétszej éciezki. Nawigacja inercyjna. Wykorzystanie
akeelerometru do okreslenia predkosci oraz pofozenia platformy mobilnej. Zaawansowane
systemy nawigacji — wykorzystanie sygnatu z GPS. Wykorzystanie filtracji Kalmana do poprawy
jakosci estymacji predkosci oraz potozenia platformy mobilnej. Implementacja algoryméw
ruchu oraz zadan dla robotéw kotowych, kroczacych i manipulatoréw z wykorzystaniem
urzadzert programowalnych w jezyku VPL.

[Ocena wykonania éwiczen laboratoryjnych

PDW: Robotyka (z wyk. Jezykow
C-pochodnych)

K_W08, K_U02

UKlady kinematyczne. Klasyfikacja manipulatorow. Zadanie proste kinematyki. Zadanie
odwrotne kinematyki. taficuchy kinematyczne. Przestrzert robocza manipulatora. Przestrzers
robocza osiagalna. Notacja Denavita-Hartenberga. Roboty i platformy kroczace. Klasyfikacja
robotéw kroczacych. wielkodci yaujace chéd. ie ruchem
robota mobilnego w ukfadzie otwartym. Wymuszenie ruchu po zadanej trajektorii. Zadanie
$ledzenia linii. Odczyt i interpretacja wartosci sygnatéw pochodzacych z czujnikéw linii.
Kalibracja czujnikéw lini. Sterowanie ruchem robota w ukiadzie zamknigtym. Zastosowanie

zwrotnego od na watach silnikéw w celu korekty
biezace] trajektorii ruchu. Odometria. Pomiar odleglosci od przeszkody. Odczyt i interpretacja
wartoéci z czujnikéw zdarzeniowych oraz czujnikéw odlegtosci (optycznych, ultradéwigkowych.
Omijanie przeszkéd w trybie autonomicznym. Realizacja zadania eksploracji labiryntu (maze).
Optymalizacja ze wzgledu na kryterium najkrétszej éciezki. Nawigacja inercyjna. Wykorzystanie
akeelerometru do okreslenia predkosci oraz pofozenia platformy mobilnej. Zaawansowane
systemy nawigacji — wykorzystanie sygnatu z GPS. Wykorzystanie filtracji Kalmana do poprawy
jakosci estymacji predkosci oraz potozenia platformy mobilnej. Implementacja algoryméw
ruchu oraz zadan dla robotéw kotowych, kroczacych i manipulatoréw z wykorzystaniem
urzadzert programowalnych w jezyku C/Ct+.

[Ocena wykonania éwiczen laboratoryjnych

Interfejsy komunikacyjne

K_W04, K_W05, K_U16,

1. Interfejs USB: c ystyka portu USB, Sciwosci, szybkost transmisji,
zasilanie, protokot komunikacyjny, érodowisko sygnatowe i fizyczne portu USB, kodowanie
bitow w systemie USB, ramki i mikroramki, zarzadzanie magistrala USB, detekcja bedow;
2.Interfejsy przewodowe (budowa, zasada dziafania, wykorzystanie): Interface RS232C,
Interface RS485, Interface CAN, Interface SMB, Interface DALI; 3. Magistrala E1B; 4. Interfejsy
bezprzewodowe (budowa, zasada dziatania, wykorzystanie): Interface Bluetooth, Interface
ZigBee; 5. Interfejsy wykorzystywane w systemach mikroprocesorowych: i2C, i25, SP1, JTAG; 6.
Identyfikacja radiowa RFID

Kolokwium zaliczajace

Maszyny elektryczne

K_W08, K_U13, K_U15, K_U16,

1. Ogdlne wiadomosci o maszynach elektrycznych; 2. Materialy do budowy maszyn
elektrycznych; 3. Transformatory - wiadomosci ogélne; 4. Budowa i stany pracy

5. Warunki pracy transformatoréw. T y specjalne; 6. Maszyny
indukcyjne; 7. Praca silnikowa maszyn elektrycznych; 8. Silniki indukcyjne o budowie
specjalnej; 9. Maszyny synchroniczne; 10. Maszyny pradu stafego; 11. Maszyny komutatorowe
pradu 12. Generatory wiatrowe; 13. y elektrowni wodnych.

w

Kolokwium na ocene, Ocena wykonania éwiczert
aboratoryjnych

Projekt whasny

K_W12,K_U16, K_U17,K_U18,

1. Modelowanie CAD pojedynczych czesci oraz zespolow; 2.Wykrywanie i eliminacja kolizji;
3.Symulacja ruchu w ukfadach CAD; 4.Wymiana okreslonych informacji z innymi inzynierami
(przegladarki, interaktywne strony WWW); 5.Export / import danych CAD z innymi aplikacjami
tego tvpu (pliki posrednie oraz natvwne).

w

(Ocena indywidualnego projektu w zakresie
mechatroniki odnosnie konstrukeji prozespotu.

Przeksztaftniki i Zrodta energii
elektryczne;j

K_W0S, K_U02,

1. Wybrane zagadnienia 2 teoril obwoddw: Uklady jedno-  tréjfazowe. Moc w obwodach

ik mocy. w ukladach
ukfadow tréjfazowych. Moc bierna i prady bierne. Rezonans: 2. Péfprzewodnikowe przyrzady
mocy.Diody mocy. Tranaystory bipolarne. Tranzystory MOSFET. Tranzystory 2 izolowana

T). Tyrystory; 3. v i

vry Tréjfazowe iki mostkowe.
Tréjfazowe iki Zlozone. e i regulacja 6w tréjfazowych; 4.
Przeksztattniki napiecia stalego na napiecie stafe. Przeksztattniki bezposrednie podwyszajace i
obnizajace. Przeksztaftniki posrednie. Przeksztattniki Cuka, Se-pic, ZETA. Przeksztattniki
bezposrednie o zerowym pradzie wylaczenia. Przeksztattniki bezposrednie o zero-wym
napieciu wylaczenia. Przeksztattniki rezonansowe. Przeksztaftniki mostkowe. Obwody
tumiace;5. Falowniki : Jednofazowe falowniki napiecia. Tréjfazowe falowniki napiecia.
Wielopoziomowe falowniki napiecia. Prze-ksztattnik dwukierunkowy. falowniki
pradu. Tréjfazowe falowniki pradu. Falowniki pradu 2 mo-dulacia szerokosci impulsow.
Zasilanie 6. ki sieciowe o iku mocy; 7.

pradu statego. érkowe falowniki napiecia. Wie-
Iokomérkowy impulsowy regulator napiecia przemiennego;9. Aktywna i pasywna fracia

; Filtracja hari filtry aktywne. Tréjfazowy filtr aktywny.

filtry aktywne we wspo da. R6 filtry hybrydowe; 10.

w systemach ; Rola

w systemie ymagania stawiane -

j. Kryteria ilich praktyczne

decyzji w i i linii
elektroenergetycznych, generatorow i sin-kow.

w

Kolokwium zaliczajace

Elementy urzadzert i systeméw
sterowania

K_WO0S, K_W08, K_U08, K_U14, K_U15,

Struktura ukladu regulaci automatycznej. Sensory i caujniki wielkodci fzycanych. Aktuatory.

w ukfadach
sterownika logicznego w ukladach sterowania maseyn i urzadze. Rozporoszone uklady

. Panele (HMI). e kart akwizycji danych w systemach

kontrol X je ukladéw sterowania i regulacji -

i Otwarte ia sprzetowe w ukladach

. Techniczne i ni kryteria doboru 6w i urzadzen w systemach
sterowania. Wymagania prawne (certyfikacja) dla elementow i urzadzers stosowanych w
projektowaniu ukladéw sterowania i regulacji.

~

[0cena aktywnosci na zajeciach, Ocena wykonania
¢wiczert laboratoryjnych.

Programowalne Sterowniki
Logiczne

K_W05, K_W08, K_U08, K_U15, K_U16,

1. Archi i zasada dziatania iko Budowa PLC. Schemat

blokowy PLC. Tryby pracy k Caasy d ne.
sterownika z programatorem. Mapa pamieci sterownika. Cykl pracy PLC. z Zasadv!qczenla

2 obiektami ia: Zasilanie
programowalnych; Rodzaje wejsc PLC. Typy wyjéc PLC. Parametry techniczne i eksploatacyjne
wej$¢ | wyjs¢ PLC; Interfejsy ikacyji do ikacji 2

systemu ia opartego o sie¢
Ethernet; 3. Jezyk drabinkowy (LD) dla sterownikéw firmy Omron; Instrukcje sterujace bitami.
Instrukqe logiczne; Czasomierze i liczniki; Operacje przesytania i kopiowania danych.

ar i rejestry okrezne. Poréwnanie danych;
pracbiegiem wykonywania programu; Obliczenia na liczbach binarnych i w BCD. Konwersja
danych. 4. Tworzenie programu dla PLC w jezyku SFC. 5. Tworzenie i oprogramowanie
interfejsu uzytkownika. Budowa interfefsu uzytkownika ze wagledu na wymagania

6. Techniczne i iczne kryteria doboru 6wi
urzadzet w systemach sterowania. Wymagania prawne (certyfikacja) dla elementéw i urzadzer
stosowanych w projektowaniu ukladéw sterowania i regulacii.

@
m

[Ocena wykonania ¢wiczert laboratoryjnych

Przedmiot branzowy

K_W03, K_U10,

Wykiad branzowy prowadzony przez speciaist, praktyka z danej diedziny powinien by¢
dla pracy ika w omawianej branzy lub

W ramach p zajet s3 omawiane zagadnienia zwigzane z

oraz ia prawne zwiazane z projektowanie i
wdrazaniem urzadzent i systeméw mechatronicznych.

w

Kolokwium obejmujace tresci przedmiotu podane
przez prowadzacego




Niezawodnos¢ i diagnostyka
ukladéw mechatronicznych

K_W03, K_W07, K_U02,

1 ie do i pojecia. Okreslenie niezawodnosci.
Wskazniki niezawodnosci. Mechanizmy wystepowania uszko-dzen. Miary niezawodnosci; 2.
Dokumenty normatywne: Normy jakosci obiektéw mechatronicznych. Normy niezawodnosci

obiektow ; 3. Modele stosowane do analizy niezawodnosci
obiekt6w mechatronicznych: Rozklady zmiennej losowe. Identyfikacja typu rozktadu trwafosci.
Estymacja 6w trwalosci; 4. Rozklady stosowane w ocenie

niezawodnosci: Parametryzacja stanéw niezawodnosci. Zastosowanie parametréw rozktadu do
analizy niezawodnosci wybranych obiektéw mechatronicznych; 5. Eksploatacyjne badanie

Systemy 6 do i: Pojecia
podstawowe. Procedury diagnostyczne. Organizacja systemu diagnostycznego: 7. Rodzaje i
skutki uszkodzert ukladéw mechatronicznych: Rodzaje uszkodzer. Zutycie eksploatacyjne.
ZHoionost i niezaleinost uszkodzers; 8. Sposoby przeciwdziatania powstawaniu uszkodze:
Sposoby systemowe. Sposoby sprzetowe; 9. Przykladowe rozwigzania systeméw

10.0, Systemy intelig w

Kolokwium zaliczajace, Ocena aktywnosci na
wykladzie

Praktyki

Praktyka podstawowa
"Kompetencje pracownicze"

K_W17,K_U04, K_U11, K_U20, K_U21, K_K07,

1. Zasady BHP (praca iami techniki ergonomia ka pracy);
2.Funkcjonowanie przedsigbiorstwa lub firmy z branzy IT lub firmy, ktéra w swoje] dziatalnosci
w duzej mierze korzysta z dostepnych na rynku narzedz informatycznych; 3.Trening
umiejetnoéci faczenia zdobytej podczas dotychczasowych studiéw wiedzy oraz umiejetnodci
migdzy innymi z zakresu proj iai ia, systemow 2 praktyka
dziatalnosci przedsiebiorstw i instytudji branzy IT; 4.Ksztaftowanie wzorcowych postaw
prayszlego pracownika;

5

Ocena zeszytu praktyk, Ocena testu na platformie
2dalnego nauczania

Praktyka inzynierska

1.zasady BHP (praca z iami techniki j, ergonomia ka pracy);
2.5posoby ia pracy i p i i

i projektéw infor 3. System firmy; 4.Sie¢ w
firmie; 5.Umiejgtnosc sprawnego komunikowania sig z innymi ludzmi, zarzadzania czasem i

K_W17, K_U03, K_U04, K_U11, K_U20, K_U21, K_K07,

i technologi
studenta do realizacji j pracy inzynierskiej; 6. iie aktywnosci, rozwijanie
inicjatywy i kreatywnosci studentéw przygotowujac ich do realizacji dyplomowej pracy
inzynierskiej; 7.Podtawowe pojecia z zakresu: ochrony wiasnosci intelektualne], prawa
autorskiego i wiasnosci przemystowej niezbedne podczas realizacji pracy inzynierskiej.

Ocena zeszytu praktyk

Proces dyplomowania

Projekt inzynierski

[v11, K_U01, K_U05, K_U07, K_U12, K_U16, K_U17, K_|

projektu inzyni o konstrukcyjno- iowym z zakresu

2o

[Gcena projektu inzynierskiego, aktywnost na

szeroko

zajeciach.

Przygotowanie do egzaminu
dyplomowego

K_W12, K_U18, K_K01,

Oméwienie zagadnien z X ie sie do

projektu

Zo

[Aktywnos¢ na zajeciach, ocena prezentaci projektu
inzynierskiego.

Laboratorium

Pracownia

dyplomowa

1. Realizacja praktycznej czesci projektu dyplomowego; 2.Zebranie wynikéw pomiaréw,

K_W11, K_U01, K_U02, K_U05, K_U07, K_U10, K_U13,

badari eksp 3

Zo

ywnos¢ na zajeciach, Ocena
realizacji zadar,, pomiaréw, konstrukcji, zwiazanych z

realizacja projektu iniynierskiego.




