Program studiow cz.1

0Ogodlna charakterystyka studiow

Prowadzacy obszar (specjalnos¢) studiow:

Katedra Informatyki i Mechatroniki

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

Mechatronika pojazdowa

Poziom ksztatcenia:
(studia pierwszego, drugiego stopnia, jednolite studia magisterskie)

drugiego stopnia

Profil ksztatcenia:
(ogdlnoakademicki, praktyczny)

praktyczny

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

niestacjonarne

Liczba semestrow:

3

Praktyki (taczny wymiar):

480 godzin w terminie do 3 semestru wigcznie

Szkolenie BHP w wymiarze:

godzin na poczatku
semestru, realizowane w ramach modutu

Liczba punktéw ECTS konieczna do uzyskania kwalifikacji odpowiadajacych poziomowi studiow 90

taczna liczba punktéw ECTS uzyskanych:

na zajeciach wymagajacych bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadzacych

zajecia: 43

w ramach zajec z dziedziny nauk humanistycznych lub spotecznych: 5,5
w ramach praktyk: 18

w ramach modutéw zajec zwigzanych z praktycznym przygotowaniem zawodowym: 70,6
za zajecia realizowane w systemie zdalnym (dotyczy studiéw w systemie zdalnym): 0

Procentowy udziat liczby punktéw ECTS dla kazdej dyscypliny
(dotyczy kierunku przyporzqgdkowanego do wiecej niz jednej dyscypliny):

dyscyplina (dyscypliny): inzynieria mechaniczna

61 % ogdlnej liczby punktow ECTS

dyscyplina wiodgca: automatyka, elektronika i elektrotechnika

1% ogélnej liczby punktéw ECTS

dyscyplina (dyscypliny): informatyka techniczna i telekomunikacja

22 % ogdlnej liczby punktéw ECTS

dyscyplina (dyscypliny): inne

6% ogolnej liczby punktow ECTS

taczny naktad pracy studenta (NPS)

2299

Tytut zawodowy uzyskiwany przez absolwenta:

magister

Wskazanie, czy w procesie definiowania efektéw uczenia sie oraz w procesie przygotowania i udoskonalania
programu studiow uwzgledniono opinie interesariuszy
(nalezy podac z kim z pracodawcdéw sq 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 stopnia)

Preferowani kandydaci z tytutem zawodowym
inzynier, w przeciwnym wypadku koniecznos¢
realizacji modutu komplementarnego

Relacja obszar (specjalnos¢) - kierunek

Mechatronika




Program studiéw cz.2
Obszar: Mechatronika pojazdowa

Moduty ia wrazz i efektami uczenia sig
i i . " " L Ry Liczba | S| b ki ktad: h efekto It
Moduty ksztatcenia - Omm:r;j:d::::zﬂ wyboru) Zaktadane efekty uczenia si¢ Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sig | AygorA | :era posoby ws:‘:)ﬂsi: a apraz::cs!ued:nt:w uczenia

Przedmioty kanoniczne

1.0rganizacje uczace sie; 2.Kultura organizacyjna; 3.Typologia kultur

Kultura organizacyjna - organizacyjnych; 4.Zrzadzanie wiedza w organizacji; 5.Przeglad badar w

2ot K_U09, K_K06 : zacza Z0 1 |Esej
organizacje uczace sie zakresie kultur organizacyjnych
1.Dookreglenie potrzeb; iami zespolu
Zarzadzanie projektami pr 6w (Human 4 5D ) o '
Zaraadzanie bodonrie K W10, K W13, K_U0E radaf; 6 e ryzykiem; 7 amiang; R 1 |Realizacia projektu, wypowiedzi ustne; udziat w dyskusji
N " analiza infor-macji na zadany temat; testy
przedsigbiorczosé zespotu systemy wspomagania zarzadzaniem
1. Techniki tworzenia poprawne] prezentacji; 2.Wystapienia publiczne; 3.Praca
w zespole pod presjq czasu; 4. Zasady Gry w Przedsigbiorstwo; 5. Praca
Gra w przedsigbiorstwo K_W10, K_W12, K_K0S nad i 6. Publiczna prezentacja rozwiazar Z0 15 [Pozytywne zaliczenie prezentacji
1. System informacyjno-biblioteczny WSG; 2.Biblioteka Gtowna WSG (lub
biblioteki filialne) i jej zbi Int ; 3.Katalogi on-line; 4.Udosty i
Szkolenie biblioteczne K_Uo1 ibliotek iliine) i je zbiory w Internecie; 3.Katalogi on-line; 4.Udostepnianie z 0 [Test na platformie zdalnego nauczania
2biorow; 5.Bazy danych
1. Lifelong learning — tempo zmian w otaczajacym $wiecie, metody
i 2. Bezpieczeristwo systeméw
informatycznych — logowanie do systeméw WSG, elementy bezpieczeristwa
praki dstawy ksztafcen - iy s "
Nowoczesne technologie rakiyczne podstawy ksztalcenia |\ o,y 00 sieciowego; 3.Praca z systemem LMS — miejsca pojawiania sig informacji, 5 0 |resty, ankiety, dyskusia na forum

2dalnego irédta wiedzy, metody aktywizacji, metody komunikacji, sposoby weryfikacji
efektéw uczenia sie

1. Typy ludzkiego poznania; 2. Jednos¢ i wielos filozofil; 3.Filozofia
teoretyczna; 4.Filozofia bytéw partykularnych; .Filozofia praktyczna;

Filozofia ie do filozofii K K03 6.Podstawowe zagadnienia filozofii; 7.Filozofie maksymalistyczne; 8.Filozofie Z 2 Tesl_zalmemowv; zadarfia realizowane na zaiecfach_:
minimalistyczne analiza tekstu; wykonanie projektu; udziat w dyskusjach
1.Technologa i spoteczeristwo; 2.Projektowanie; 3.Nowoczesne budynki;
4.Energia odnawialna Praca pisemna; wyp( £ ustna; zadania na

Jezyk angielski K_U06, K_U07 z 2 [tekstu pisanego; zadania na zrozumienie tekstu
stuchanego
1. Ksztatcenie umiejetnosci stuchania, méwienia, czytania i pisania w ramach
tematyki zwigzanej z zyciem codzi i ymi Pisemne testy kontrolne, ustne odpowiedzi sprawdzajace
i~ nawiazywanie i kontaktu w jomos¢ gramatyki i ictwa; pisemne
oficjalnych i nieoficjalnych; 2.Udzielanie informacji na temat wiasnej osoby; w ramach zadari domowych, pracy na zajeciach; krotkie
3.Robienie zakup6w; 4. e 2 ustuy i transportowych owiedzi pisemne; praca domowa, praca na zajeciach,
Kultura jezyka polskiego  |K_U04 : P ) © > 20 4 |Wypowiedzipt P 13, praca na zaject
- inoclegowych, wyrazanie podstawowych potrzeb w w/w sytuacjach. pisemne testy kon-trolne sprawdzajace umiejgtnosé

czytania ze zrozumieniem; samoocena, obserwacja; ocena
aktywnosci i zaangazowania na zajeciach, obserwacja
pracy w parach lub grupach

1. Pojecie informacji i jej zastosowanie w nauce; 2.Zrédta informacji naukowej;
3.Katalogi i bibliograficzne bazy danych; 4.Bazy nauki; 5.Licencjonowane bazy
wiedzy online; 6. Otwarte repozytoria; 7.Wyszukiwanie informacji w sieci
Internet; 8 e 2 serwisow ;9. e z

Wrowadzenie do nformacii |\ \uoo a1k uo1 )
naukowej ych; 10.L
11.Korzystanie z bibliotecznych systeméw informacyjno-wyszukiwawczych

z 1 [Test na platformie zdalnego nauczania

Elastyczne ksztatcenie

1. ja krazeniowo- —algorytmy
2. i 3.Niedroznos¢ oddechowa; 4.Stany
zagrozenia zycia zwigzane z ukfadem nerwowym. 5.0bjawy i postepowanie; 6.
Choroby i stany nagte 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 postepowanie

Test; zadania; obserwacja pracy studentéw podczas
z 1 |realizacji ¢wiczer, ocena oraz analiza wykonanych zadar
praktycznych

Pierwsza pomoc przedmedyczna |K_W10, K_K04

1. Praca w $rodowisku Microsfot Visio: Specyfika programu Visio; Tworzenie
diagraméw UML z wykorzystaniem Visio; Tworzenie diagraméw IT;
i Tworzenie 6w ni ; taczenie
» rysunku ze rédfem ODBC; taczenie ksztaltéw ze rodtami ODBC; Tworzenie i
Specjalistyczne systemy K U02 edycja wzornikéw; 2. Microsoft Project: Planowanie projektu; Podziat pracy na 7 1
informatyczne - zadania; Oszacowanie czasu pracy; Harmonogramy pracy zespotowej;

taczenie zasobéw z zadaniami; Sledzenie postepow; Praca nad wieloma
projektami; Wymiana danych pomiedzy réznymi projektami

Aktywnosé na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych Ewiczer laboratoryjnych.

1. Réwnania ruchu: & 6Inic Zasada naj j: dziatania;
Zasada wzglednosci Galileusza; Funkcja Lagrange’a swobodnego punktu
materialnego; Funkcja Lagrange’a ukfadu punktéw materialnych; 2. Prawa
zachowania: Energia; Ped; Moment pedu; Podobieristwo mechaniczne; 3.
Catkowanie réwnari ruchu: Ruch jednowymiarowy; Okreslenie energii
potencjalnej na podstawie okresu drgar 4. Ruch ciafa sztywnego: Tensor
bezwiadnosci; Moment pedu ciata sztywnego; Réwnanie ruchu ciafa
sztywnego; Katy i réwnania Eulera; Stykanie sig ciaf sztywnych;Zasada
’ ) najmniejszego dziatania; Ruch w nieinercjalnym ukadzie odniesienia ;5. Egzamin pisemny, zaliczenie éwiczer laboratoryjnych,
Mechanika analityczna K_W01, K_W03, K_W04, K_W06, K_W08 Réwnania kanoniczne: Réwnania Hamiltona; Funkcja Routha; Dziatanie jako 20/E 4
funkcja wspétrzednych; Zasada Maupertuis; Twierdzenie Liouville’a ; Réwnanie
i iego; Rozdzi ; Wiasnosci ruchu

g0; 6. Drgania iczne; ruchu w procesie
drgari; Réwnania rézniczkowe ruchu drgajacego; Zasada najmniejszego
dziatania ;Drgania swobodne ukiadu o jednym stopniu swobody; Drgania
wymuszone ukfadu o jednym stopniu swobody; Zasada najmniejszego
diatania 7. Drgania w ukladach o wielu stopniach swobody

ocena sprawozdan.

1. Podstawy: Przedmiot, rola i podzial mechaniki; Podstawowe pojecia oraz
modele ciaf; prawa fizykalne; jenia statyki;
Aksjomaty i zasady stayki; 2. Redukcja ukladu sit: Redukcja $rodkowego ukladu
sit; Redukcja ptaskiego ukfadu sit; Podstawy redukcji dowolnego ukfadu sif;
Warunki ré i; Ukfad dwdch sit ré 3. Tarcie: Tarce
Geometria Egzamin pisemny, zaliczenie na oceng éwiczert
audytorynjych - ocena sprawozdari. Aktywnosc na

Przedmioty podstawowe poslizgowe; Tarcie opasania; Tarcie (opér) toczen
Mechanika techniczna K_W01, K_W03, K_W04, K_W06, K_W08 mechaniczna figur ptaskich i mas: $rodek ciezkosci i érodek masy; Momenty 20/E 4

Sci; T jaro stopnia Il; 5. Sity wewnetrzne w zajeciach
ukfadach i L sit Sktadowe sit
wewnetrznych; Konwencja znakéw i zaleznosci miedzy sktadowymi sit
wewnetrznych

n




Program studiéw cz.2
Obszar: Mechatronika pojazdowa

Moduty ia wraz z i efektami uczenia sig

1. Zagadnienia wprowadzajace: Ciénienie; Praca, cieplo, energia, moc;
T Dynamiczny i ki wspotczynnik lepkosci; Bilans
substancji; 2.Pierwsza zasada termodynamii: Bilans energii; Energia ukfadu,
energia wewnetrzna, entalpia, sposoby wprowadzania i wyprowadzania
energii; Praca mechaniczna; 3. Rownanie stanu gazéw: Gaz doskonaly; Test pisemny lubyi na platformie zdalnego nauczania;
Termiczne réwnanie stanu gazéw ; Energia wewnetrzna i entropia gazow; Zo/E 35

y gazowe; y fazowe ; Rownanie van der Waalsa; 4.
Druga zasad i: Warunki ré i tert ;5.
Sprezark, silniki, pompy grzejne.

Termodynamika K_W01, K_U03
kolokwium

1.Wstep do optycznego; 2.0 ne
promieni 3.Detektory i rodzaje i
4.Praktyczne ptoelektroniki; 5. Systemy
Optoelektronika K_W02, K_Wo05 praktyczne przyktady rozwigzan; 6.Wyswietlacze ciektokrystaliczne i monitory; 2o 1 |Ocena aktywnosci na wyktadzie, kolokwium sprawdzajace.
7.Termowizja i noktowizja

Przedmioty kierunkowe i obszarowe

1. Projektowanie interfejsow uzytkownika: obstuga programu do grafiki
wektorowej; interfejs aplikacji mobilnej; projektowanie interfejséw dla
réinych rozdzielczosci i urzadzeri; y layoutéw pod

— ciecie layoutu na pojedyncze elementy i eksport dla réznych rozdzielczosci.
2. Programowanie w jezyku Java pod katem urzadzer mobilnych: rozpoczecie
pracy nad projektem w Android Studio; przygotowanie kias i layoutéw w
Android Studio; wdrazanie grafiki do projektu; obstuga przyciskéw,
aktywnosci, przejé¢ pomiedzy ekranami; rola i wykorzystywanie pliku
strings.xml; przygotowywanie kilku wersji jezykowych aplikacji. 3.
Dostosowanie aplikacji pod rézne urzadzenia i rozdzielczosci: zagadnienia
2wigzane z dpi, ppi

n

Budowanie i programowanie HMI [K_W07, K_U02 20 15 | przygotowanie projketu koricowego

1. Wprowadzenie do loT: definicja Internetu Rzeczy (IoT), Przemyst 4.0 i
Przemystowy Internet Rzeczy (IloT), Internet Rzeczy Medycznych (IoMT),
zasady projektowania systemow i urzadzeri loT, bezpieczeristwo w systemach
10T, etyka i prawo w $wiecie Internetu Rzeczy.
2. Interfejsy komunikacyjne dia loT: rozwigzania oparte na 802.11, LoRa,
LoRaWAN, Sigfox, 6LOWPAN, NB-loT.
3. Prototypowanie urzadzeri loT: platformy sprzetowe, protokst MQTT,
protokst AMQP, standard wymiany danych JSON.
4. Platformy i narzedzia do wizualizacji danych: Node-RED, ThingSpeak.
5. Przyklady i intel odziez,
Systemy AloT K_W02, K_W07, K_W09, K_U03 domowa/inteligentne budynki — kontrola dostepu do domu, sieci czujnikow — Z0 3
jakost powietrza, systemy pomi ér system i

PV, system monitorowania zdrowia.
6. Wnioskowanie Al na brzegu sieci w - wdrazani
lekkich sieci neuronowych (np. TensorFlow Lite, MicroML) na

i ja i przycinanie modeli w celu ia do
sprzetu o ograniczonych zasobach.
7. Wykorzystanie rozwigzari AloT w eksperymentach naukowych. Przykfady
zastosowa.

Aktywnosé na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych éwiczeri laboratoryjnych.

1. Budowa prototypu systemu 10T w oparciu o sie¢ typu Wii i protokdt MQTT;
2.Budowa prototypu systemu 0T w oparciu o sie¢ LoRa; 3.0mowienie i
praktyczne wykorzystanie JavaScript Object Notation; 4. Wspdtpraca z
K_W07, K_U02 otwartymi i do przechowywania i ji danych z rozlegtych Z0 1
- - sieci czujnikéw w chmurze obliczeniowej (typu The Things Network, Node-
RED); 5.Implementacja zabezpieczer w sieciach 10T

PDW: Interfejsy komunikacyjne w
systemach 10T

Aktywnosé na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych Ewiczer laboratoryjnych.

igorytmizacja procesow i Procesy statyczne i dynamiczne.
Pojeciei opis procesu j . Dobor typu modelu do
opisywanego procesu. Modele symulacyjne, optymalizacyjne,
p Stany ni ie stanow Dobor
danych i i ocena danych icznych modelu. Problem skali
) ) modelu i zlozonosci obliczeniowej. Ocena jakosci modelu. Zastosowanie Test w platformie ONTE; Praca semestralna na temat
PDW: Modelowanie proceséw ) A ] ) 5 ) ; :
’ K_W04, K_U03 metod aproksymacyjnych do okreslenia danych egzogenicznych na podstawie ) 2 |zwiazany z procesami technologicznymi
technologicznych oR . ;
tabel (metoda kwadratow). Pr schematu
i i na ie opisu procesu Analiza prostego
problemu na jie wybranego schematu i
Pr je schematu i z iamiw tle i

w diagramie do kart obliczeniowych.

1. Wstep do programowania: zmienne, instrukcje, petle, funkcje, struktury
danych; 2. Zapoznanie ze $rodowiskami: Arduino IDE, Visual Studio, Android

Studio; 3. i plytek prototypowych Arduino ze
) uwzglednieniem czujnikéw i sensoréw wielkosci fizycznych; 4. Komunikacja Aktywnosc na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
PDW: Programowanie K_Wo7, K_U02 pomiedzy Arduino i komputerem PC; 5. Komunikacja pomiedzy Arduino i Z0 3 | poszczegsinych éwiczen laboratoryjnych.

urzadzeniem pracujacym pod kontrolg systemu Android; 6. Budowa systemu
kontrolno-pomiarowego opartego o plytke prototypowa Arduino

1. Proces tworzenia kodu maszynowego: kompilator, asembler, linker,
narzedzia programistyczne, debugowanie, interfejs JTAG, wprowadzenie do
inzynierii odwrotnej; 2. Zarzadzanie danymi: operacje z wykorzystaniem

rejestréw, pojecie , rejestry specj pr ia, pojecie
flaga, tryby adresowania, praca ze stosem. 3. Zarzadzanie przeplywem
programu: i ja opéinier,

implementacja petli, poréwnania i skoki warunkowe, tablica wektoréw
przerwan, obstuga i wykorzystanie systemu przerwan, pojecie watchdog; 4.
Operacje matematyczne i logiczne: operacje matematyczne stato- i zmienno-
K_WO07, K_U02 przecinkowe, operacje logiczne i maski, przesuniecia bitowe, rotacja bitéw; 5. 20 3
Tworzenie kodu do obstugi zasobdw sprzetowych mikrokontrolera: obstuga
wejéé-wyjsé cyfrowych, obstuga i wykorzystanie timerdw, obstuga i
wykorzystanie licznikéw, obstuga i wykorzystanie ADC, obstuga i wykorzystanie
interfejséw komunikacyjnych — UART, 12C, SPI; 6. Wspétpraca z urzadzeniami
zewnetrznymi: uklady ekspozycji informacji — LCD, LED, VD, TFT, klawiatury,
zegary czasu rzeczywistego, ukfady wykonawcze automatykii robotyki; 7.
Programowanie hybrydowe: faczenie kodu napisanego w jezyku C/C+ 2
kodem napisanym w asemblerze.

PDW: Programowanie
niskopoziomowe

Aktywnos¢ na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych éwiczer laboratoryjnych.




Obszar: Mechatronika pojazdowa

Program studiéw cz.2

wrazz

Moduty

i efektami uczenia sig

ModutA:

PDW: Strukturalne i geometryczne

projektowanie uktadéw
kinematycznych

K_W04, K_U02

1. Struktura ukladow kinematycanych: Calony ukfadéw kinematycanych; Pary

tancuch ki maszyna, izm; Pojecie
ruchliwosci; Geometryczne warunki ruchu; Ukfady kinematycznie racjonalne;
2. Struktura i kinematyka mechanizméw ptaskich: Struktura mechanizméw;
Podziat par kinematycznych; Mechanizmy plaskie; Analiza kinematyczna
mechanizméw plaskich; Analiza kinematyczna mechanizméw pfaskich

analitycznymi; 6w zlozonych;
mechanizméw krzywkowych; Kinematyka manipulatoréw ptaskich; Zadanie
proste kinematyk; Procedura Denavita-Hartenberga; Zadanie odwrotne
i 3. pr h: Metody ki

mechanizméw preestrzennych; Wymiarowanie mechanizmow preestrzennych;
Metoda maci i; Metoda i; 4. Predkosé i

Srodkicl obrotu; Ukfadu ré

Metody Ruch we
Ruch we wspirzgdnych DH; 5. Dynamika uklad6w kinematycznych:
Parametry masowe cztonu; Sity
Zasada zachowania energii kinetycznej; Réwnania Newtona-Eulera; Réwnanie
Lagrange'a; Rwnania ruchu we wspéirzednych absolutnych.

Zo

Aktywnos¢ na zajgciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych éwiczeri laboratoryjnych, ocena
sprowozdar.

PDW: Systemy CAD

K_W04, K_U02

1. Wstep do tematyki: 6 systeméw
CAD; Oglny podzialsystemow CAD; Charakterystyka wybranego systemu
CAD;2. czesci CAD: obiektéw
brytowych; Wprowadzanie zmian w geometrii modelu 3D; 3.Zaawansowane
zagadnienia dot. pojedynczych czesci CAD: Parametryzacja modelu;

jie zadar proj ;4 iie zespotéw czesci
MCAD: ie relacji zowych; zmian w strukturze
zespotu; 5. Zaawansowane zagadnienia dot. zespotéw MCAD: Wykrywanie
bledowi: Listy materiatowe; Whasciwosci fizyczne; Specjalne srodowiska, np.
do modelowania konstrukdji z blach, spawanych, ramowych, etc.; 6. Praca z
dokumentacja 2D: tworzenie dokumentacji na podstawie modeli 3D wraz z
aktualizacja; 7. Zagadnienia dodatkowe: Generatory czesci maszyn; Biblioteka
czesci standardowych.

Zo

Aktywnosé na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych éwiczeri laboratoryjnych, ocena
sprowozdar.

kierunkowe

PDW: Transmisja danych

K_W07, K_U02

L Interfejsy pomiarowe: Interfeis szeregowy RS-232, RS-485  RS-422; Interfejs
IEEE-488; 2. systemy : CAN; PROFIBUS;

3.ystemy pomiarowe z taczem radiowym: Bluetooth; IEEE 802.15.4 (ZigBee);
HomeRF; 4. Czujniki i kondycjonery sygnatow w systemach rozproszonych:

Cauiniki temperatury, naprezenia i cisnienia, natezenia przeplywus;

sygnaly; 5. Regulatory: Typy regulacji; Regulator

PID

Zo

Aktywnos¢ na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych éwiczeri laboratoryjnych.

[

PDW: Zasady projektowania

roceséw technologicznych

K_W04, K_U03

Wstepny plan operacyjny (,marszruta technologiczna") - kolejnos¢

ykonywania operacji na je doboru baz , metod
wykonywania gléwnych operacji, doboru (ypowobraﬂblarek itp. Okreslanie

y pétfabrykatu, sposobu
operacji - wymiary operacyjne oraz odchylki, typy i wymiary obrabiarek,
rodzaje | wymiary narzedzi skrawajacych oraz ustalanie zasad-niczych
uktadéw yeh. planu
operacyinego. Kalkulacje czasu poszczegolnych procesow. Wystawianie

Dobér wariantu
proceséw pod katem ich czasu trwania.

Zo

Test w platformie zdalnego nauczania; Praca semestralna
na temat zwigzany z procesami technologicznymi

Programowanie CNC

K_W03, K_W04, K_W06, K_U02

Struktura i i metody
programowania obrabiarek onc. Podstawy programowania recznego ukladéw
CNC na bazie kodu ISO. Podstawy programowania automatycznego oraz
dialogowego. Struktura programu sterujacego. Specyfika programowania
r2nych sterownikow CNC oraz specyfika réznych systeméw CAD/CAM.
Aspekty iczne progr CNCw
Caynnosci praygotowawcze przed realizacja programu obrébkowego.
W wybranym systemie
CAD/CAM. Ustalenie krokéw obrébkowych. Definiowanie narzedzia.

ie korekeji wymiaréw narzedzia. je absolutne i
przyrostowe. Frezowanie w cyklu zgrubnym i profilowym. Wiercenie. Toczenie.
Pisanie programéw obrobkowych typowych operacji wykorzystywanych w

W i w prog bré . Symulacja
obrébki. Edycja przykladowych programéw.
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Aktywnosé na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych éwiczer laboratoryjnych.

Systemy mechatroniczne

K_W03, K_W04, K_W06, K_U02

1. Specyficzne wymagania w projektowaniu wynikajace z miniaturyzacji; 2.
Podstawy ia ukfadéw m w mi i; 3.
mechaniki w ukladach precyzyjnych ; 4. Problemy techniczne i

wynikajace 2 miniaturyzacji; 5. Systemy napedowe wykorzystywane w
ukfadach precyzyjnych; 6. T w wytwarzaniu ukladéw
precyzyjnych

Zo

Aktywnos¢ na wykfadzie, kolokwium sprawdzajace

Przewodowe i bezprzewodowe

sieci komputerowe

K_W07, K_U02

1. Przedstawienie i oméwienie topologii sieci stosowanych w systemach
Internet of Things(IOT), Internet of Medical Things(IOMT) i Industrial Internet
of Things (IIOT); 2. Metody dostepu do medium transmisyjnego; 3.Standardy —
FastEthernet, GigabitEthernet; 4.Sieci WAN; 5.Frame relay; 6.ATM; 7.Warstwa
sieciowa; 8.Adresowanie IP; 9.CIDR, VLSM; 10.Uzyskiwanie adresu IP (BOOTP,
DHCP, ARP/RARP); 11.Routing; 12.Zasada dziatania routera; 13.routing
statyczny; 14.Protokoty routingu dynamicznego (RIP, OSPF); 15.Warstwa
transportowa; 16.Protokét TCP; 17.Protokét UDP; 18.Sieci bezprzewodowe;
19.Rozwdj standardu 802.11; 20.Rodzaje modulacji i podstawowe parametry;
21. ustug sieci TCP/IP; 22.Poczta elektroniczna: SMTP, IMAP i POP3; 23.zdalny
dostep: Telnet, SSH; 24.System DNS; 25.ustugi WWW; 26. bezpieczeristwo sieci
komputerowych.

Zo

Aktywnos¢ na zajeciach laboratoryjnych, zaliczenie
poszczegdlnych éwiczer laboratoryjnych.

Roz

proszone systemy kontrolno-
pomiarowe

K_W02, K_W05

Linterfejsy i y w kontrol
pomiarowych: RS232, RS485, Modbus, CAN; 2.podstawowe elementy
wykorzystywane w budowie systeméw kontrolno-pomiarowych; 3.Inteligentne|
sensory wielkosci fizycznych; 4. Ukfady wykonawcze i aktuatory - elektryczne,
pneumatyczne i hydrauliczne.

Zo

Pozytywna ocena poszczegdlnych cwiczen laboratoryjnych

Metody obliczeniowe

K_W07, K_U03

1. Catkowanie i rzniczkowanie numeryczne; 2. Interpolacja i aproksymacja:
Interpolacja wielomianowa Lagrange'a; Interpolacja wielomianowa Hermite'a;
tr na; c
jecnostains; 3. Metody rozuwiazywania ukladéw rowna liniowych: Metoda
eliminacji Gaussa; Rozklad LU macierzy i jego zastosowanie; Metoda
Cholesky’ego; Warianty metody eliminacji Gaussa; Metoda ortogonalizacji
Grama-Schmidta; Metody iteracji prostej: Jacobiego, Gaussa-Seidla; 4.
Rozwigzywanie réwnan nieliniowych: Lokalizacja zer funkcji; Metoda bisekcji;
Metoda stycznych; Metoda siecznych; Metody iteracji prostej; 5. Numeryczne
rozwiazywanie réwnaf rézniczkowych: Metoda Eulera; Metody réznicowe;
Metoda Rungego-Kutty; 6. Podstawy r

D ja; Dyskretna ap ja; Model stanowy ciagly i
dyskretny
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Wyklad: Kolokwium sprawdzajace, Laboratorium:
pozytywna ocena wykoniania zadari.




Obszar: Mechatronika pojazdowa

Program studiéw cz.2

Moduty wrazz i efektami uczenia sig
1. Sztuczne sieci neuronowe: Neuron i jego modele; Przeglad metod uczenia
siec; Sieci jednokierunkowe Siecio
funkcjach bazowych; Sieci rekurencyjne; Sieci samoorganizujace sie; Sieci typu
spiking; Dobdr optymalnej architektury i zbioru danych uczacych; Wybrane
sieci neuronowych; sieci h; 2. Logika
rozmyta:
Zbiory rozmyte; Interpretacja i wyznaczenie funkcji przynaleznosci; Operacje
na zbiorach r ; Model Model Takagi-Sugeno; Systemy
yte; Przyklady f; 3. Algorytmy genetyczne:
Sztuczna inteligencia K_W07, K_U0S Algorytmy genetyczne a tradycyjne metody optymalizacji; Podstawowe Z 2 Pozytywna ocena noszczegdanCh Ewiczen
pojecia algorytmow genetycznych; Klasyczny algorytm genetyczny; Kodowanie laboratoryjnych, ocena aktywnosci na zajeciach.
A; Funkdja pr Operatory ; Selekcja
osobnikow; Algorytmy genetyczne do optymalizacji funkeji wielokryterialnej;
Prayktady algorytmé Algorytmy jne; 4.
Systemy ekspertowe: Rodzaje systeméw ekspertowych; Struktura systemu
ekspertowego; Rep jai wiedzy; Wni ie; Narzedzia
realizacji; Przyklady zastosowania systemow ekspertowych.
1. Wprowadzenie do systeméw Linux i Linux RT; 2. Podstawy programowania
w systemie Linux dla SBC; 3. Przeglad systeméw operacyjnych czasu
) rzeczywistego (RTOS); 4. Twarde i migkkie systemy operacyjne; 5. Przyktady Wyktad: Kolokwium sprawdzajace lub test na ONTE,
Whudowane systemy operacyine | K_W07, k_U03 ;6. Nadzor nad pr , W tym sprzgtowymi projektami B | Laboratorium: pozyxy:vna oceJ:a wykoniania cwiczen.
studenckimi wykonywanymi w trakcie zajec.
1. Lokalnie uruchamianie modeli jezykowych.
2. Budowanie wirtualnych asystentow.
3. Wykorzystanie narzedzi no-code i low-code do budowy systeméw
wspartych sztuczng inteligencja.
4.pr jei wsparte sztuczng
inteligencja.
Narzedzia sztucznej inteligencji [K_W07, K_W09, K_U03 5w ie modeli w analizie, i Z0 3 |Ocena wykonania éwiczeri i sprawozdart
danych pomiarowych.
6. Narzedzia Al do przeszukiwania baz naukowych.
7. Rozwiazania spi ip i do badan i symulacji
wsparte metodami sztucznej inteligencji.
1.Dobér i wykorzystanie przyrzadow w mechatronice samochodowej,
2.Badanie i kontrola ukladéw odpowiedzialnych za prace zespotéw gtéwnych
Mechatronika pojazdowa |K W04, K_WO8, K_U01 pojazdu, ) o ) % 15 |Aktywnost na zajeciach, ocena wykonania poszczegSinych
3.Badanie i kontrola uktadéw odpowiedzialnych za prace zespotéw Cwiczerh i sprawozdan
pomocniczych pojazdu.
1.Podstawy ia stanowisk
oceneg stanu technicznego
2.Linie di ich zeni i
Kontrola stanu uktadu kierowniczego za pomoca metod i urzadzert
diagnostycznych wystepujacych w réznych obiektach zaplecza motoryzacji.
Niewywatenie k6t jezdnych —metody i urzadzenia przeznaczone do kontroli i
stanu technicznego i obstugi két.
» Metody oceny stanu zawieszenia - zréznicowanie metod i urzadzers zaleznie
sl AR od procesu technologicznego obsugi. , , B e —
utec WO/ K Praktyczne aspekty zastosowar metod i stanowisk do oceny stanu i *> | éwiczen i sprawozdari
pojazdéw skutecznosci dziafania hamulcow.
3.0 i j
4.Przeglad konstrukcji analizatoréw spalin | dymomierzy w badaniach silnikéw
horaz testeréw di pr dia silnikéw ZS i
2.
5.Praktyczne aspekty fi systemow di j (OBD).
1.Rodzaje i charakterystyka przedsigbiorstw samochodowych,,
2.0rganizowanie dziatalnosci gospodarczej w przedsigbiorstwie
samochodowym
Driatalnos¢ gospodarcza wbranzy | o oo 3.Prowadzenie dziatalnosci gospodarczej w przedsighiorstwie samochadowym 2 15 |Aktywnost na zajeciach, ocena wykonania poszczegéinych
samochodowe W12, K 4.Dziatalnos¢ stacji kontroli pojazdéw | ewiczen i sprawozdan
5.Projekt zatozenia w branzy
1.Parametry diagnostyczne,
2. ja proceséw di ch. Systemy eksperckie,
3.Stany di pojazdéw Organi i
ekonomiczne aspekty diagnostyki,
Diagnostyka samochodowa ~ |K_W08, K_U09 4.5tacja kontroli pojazdow, podstawy prawne, wyposazenie i dziatalnos SKP. Z0 15 |Pozytywna ocena wykoniania cwiczen.
5.Specjali ja serwisowa.
Praktyka "konjpetencje K W10, K W11, K W12, K W13, K_U0S, K_K04, K_K0S, K_KO6 - Wprowadzenie do systeméw akwizycji danych (DAQ) M 6 Zal.icxenie testu na platformie ‘zdaln‘ego‘nauczania, ocena
pracownicze” opiekuna praktyki na podstawie dziennika praktyk
Praktyki —
— Protokoly komunikacyjne ) ) o )
Praktyka branzowa K_W03, K_W04, K_W07, K_W08, K_W10, K_W11, K_W12, K W13, 2 17 |Ocena opiekuna praktyki na podstawie dziennika praktyki
K_U09, K_K04, K_K0S, K_K06 zrealizowanego programu praktyki.
~ Integracja z Pyth 1 -RED do przechwytywania danych w
Metodologia badari naukowych |K_W09, K_UO1, K_U03,K_U0S crasie reczyistym ) 2 |Testocens 1 Yo exensia; ocena wyp
ustnych, ocena wykonania éwiczeri.
— Strumieniowanie danych na zywo
Komputerowe metody K_WOL, K W07, K_UOL, K_U02, K_U03 2 1 | Wykonywanie zadar grupowo lub indywidualnie; udzial w
opracowania danych naukowych dyskusji; - aktywnos¢ na zajeciach; kolokwium
— Zapis danych do CSV/SQL/NoSQL/Baz wektorowych
Proces dyplomowania
. N Ocena ankiety wypefniane; przez studenta dotyczacej
Seminarium magisterskie  |K_U04, K_U07, K_K01, K_K02, K_K03 z 5 ’ o
Pracy magisterskiej, Aktywnos¢ na zajeciach.
— Czyszczenie i wstepne przetwarzanie danych dla Al
Seminarium magisterskie i Aktywnos¢ na zajeciach, Ocena prezentacji
przygotowanie do K_U04, K_U07, K_K01, K_K02 Z 5 ! P

egzaminu dyplomowego

j, ocena pi




