Program studiéw cz.1

Ogodlna charakterystyka studiow

Prowadzacy obszar (specjalnos¢) studiow:

Instytut informatyki i Mwchatroniki

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

Programowanie obrabiarek CNC

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

studia pierwszego stopnia

Profil ksztatcenia:
(ogdlnoakademicki, praktyczny)

praktyczny

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

studia stacjonarne

Liczba semestrow: 7
Praktyki (faczny 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 odpowiadajacych poziomowi studiéow 210
taczna liczba punktéw ECTS uzyskanych:

na zajeciach wymagajacych 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 zaje¢ zwigzanych z praktycznym przygotowaniem zawodowym: 148

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

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

dyscyplina wiodgca: automatyka, elektronika i elektrotechnika

63% - 63% ogolnej liczby punktéw ECTS

dyscyplina (dyscypliny): informatyka techniczna i telekomunikacja

21% - 21% ogolnej liczby punktéw ECTS

dyscyplina (dyscypliny): inzynieria mechaniczna

16% - 16% ogolnej liczby punktéow ECTS

taczny naktad pracy studenta (NPS)

5550

Tytut zawodowy uzyskiwany przez absolwenta:

inzynier

Wskazanie, czy w procesie definiowania efektow uczenia sie oraz w procesie przygotowania i

Umowy podpisane: Innovlabs sp z 0.0.;

Wymagania wstepne (oczekiwane kompetencje kandydata — zwtaszcza w przypadku studiéow

Relacja obszar (specjalnos¢) - kierunek

Mechatronika




Obszar: Programowanie obrabiarek CNC

Program studidw cz.2

uty ksztatcenia wraz z zaktadanymi efektami uczen

przedmedyczna

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

Przedmiot B " "
Moduty ksztatcenia (* - oznacza przedrxlutdu Zaktadane efekty uczenia sie Tresci pi efektéw uczenia sig R‘ygur‘ Liczba SPUSUbY w‘?rvﬁ{(aql zaktadanych efektow
wyboru) zaliczenia | ECTS uczenia sig osiaganych przez studenta
Przedmioty kanoniczne
\Wybrane zagadniania z D 1. Wybrane elementy marketingu; 2. Wybrane elementy dotyczace kultury organizacyjnej ] ]
ekonomii i Wybrane zagadmam? B K W14, K W15, K_U13, K_KO6 przedsigbiorstwa; 3.Wybrane elementy analizy ekonomicznej; 4.Biznes plan metoda LEAN Canvas ; 15 T.esl na platformie zda\n:ego nauczania, prace
A ekonomii i przedsigbiorczosci pisemne, ocena nauczycielska, kolezeriska
przedsigbiorczosci
1.Charakterystyka systemu ochrony pracy w Polsce; 2.Zakres dziatalnosci bhp i definiowanie
podstawowych pojec  dziedziny bhp; 3.Zasady ochrony przeciwpoz i
wtym zakresie; 4 Charakterystyka wymagari bezpieczeristwa pozarowego; 5.Charakterystyka
Bezpieczefistwo i Szkolenie BHP K_W17, K_U11, glownych ochrony § 2Wiazane 2 z 0 |[Testy na platformie zdalnego nauczania
ergonomia pracy 7.Charakterystyka dziafarh zwiazanych z utylizacja, recyklingiem i biodegradacja; 8.Dziatania zwiazane z
ksztattowaniem: struktury przestrzennej pracy, ibarw § prac;
9.Elementy systemu kontroli i nadzoru nad prawna ochrona bhp w zakiadach pracy
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 zrédef prawa;
6.5tosowanie i wyktadnia prawa; 7.Charakterystyka podstawowych gatezi prawa; 8. Wfasnosé
Y praw: Podstawy prawa i ochrona intelektualna i jej miejsce w systemie prawa; 9.Autorskie prawa osobiste i majatkowe; 10.0chrona .
ochrona wasnosci whasnosdiintelektualne] K_W13, K_K02, wiasnogci przemystowej; 11.Wzory udytkowe, wzory naki 12 Topograi Z0 1 |[Test na platformie zdalnego nauczania
intelektualnej uktadéw scalonych, projekty racjonalizatorskie, oznaczenia geograficzne
1.Relacje spoteczne; 2.Asertywnosc; 3.Radzenie sobie ze stresem; 4.Savoir vivre w komunikacji
i ji; 5. inter 6.Techniki
Kluczowe kompetencje K_KO1, K KO3, K KOS, 7 ikacja mi 8. ja; .Techniki prezentacji; 2 5 ||Praca indywidualna i grupowa na zajeciach;
spoteczne 10.Wystapienia publiczne; 11.Zarzadzanie czasem; 12.Negocjacje wypowiedzi ustne; testy na platformie ONTE
Kluczowe kompetencje
spofeczne
Zdefiniowanie pojecia kultury; Rozne konteksty h terminow:
Integracja gospodarka, globalizacja religia, obyczaje, etc,; Specyfika kulury polskiej oraz europejskie] na te kultur
N K_K05, K_K07, innych paristw, i Specyfika funkcj kultury z 0,5 ||Prezentacja multimedialna na zadany temat
migdzykulturowa
1. Pracownicy, nazwy zawodow i stanowisk; zakres czynnosci i obowiazkéw zawodowych; profil
dziatalnosci firmy; opis produktow i ustug; stownictwo zwigzane ze sprzedaza i kupnem, ustugami,
wyrazenia stuzace skfadaniu reklamacji; proces produkcji, etapy; budowanie zespotu, relacje miedzy
pracownikami, relacje z przefozonym; regulaminy i zasady; formy zatrudnienia, prowadzenie wvasnej
dziatalnosci gospodarczej; pierwsze spotkania i ie rozmow
je logo i firmy; czasem; spolkama izebrania stuzbowe, tele
j ie zadarh i 2.Doé i
zawodowe, rynek pracy; proces rekrutacji, rozmowy o prace, kariera zawodows; 3. Reklama
6w i ustug; iczne produktu; wyglad i projektowanie produktu, przedmiotéw
uzytkowych i budynkéw; 4. strj stuzbowy, ubrania i moda; wyglad i ubiér, przymiotniki opisujace
charakter i osobowosc, cechy charakteru przydatne w pracy; 5. Korzystanie z réznych érodkéw
transportu, dojazdy do pracy; opis miejsca zamieszkania, wielkie i atrakcyjne miasta, zycie, problemy i
czas wolny w miescie; 6. Podrozowanie, informacja turystyczna, podroze stuzbowe, noclegi, problemy praca pisemna
podczas podrézowania, w hotelu; wycieczki, zwiedzanie, orientacja w terenie, atrakcje turystyczne; 7. Test test
Dziedzictwo kulturowe, komunikacja interkulturowa, szok kulturowy; wydarzenia kulturalne, ustna; udziat w dyskusji; odgrywanie rél; zadania
Jezyk obey K_U06, K_U17,K_U19, rozrywkowe, rekreacyjne i korporacyjne, targii wystawy, eventy; 8. praca poza granicami kraju; 9. Zo 6 [Ina zrozumienie tekstu msanego zadania na
2wigzane ze spedzania wolnego czasu; 10. positki, nawyki tekstu y ie zadar
3 diely, przygotowy i positkéw oraz napojéw, positki poza domem; 11. [w modutach jezykowych na platformie
zmiany zachodzace w stylu zycia i pracy, ich tempo i wptyw na cztowieka, zachowanie rownowagi edukacyjnej
migdzy zyciem prywatnym i zawodowym, bycie asertywnym; 12.Stownictwo zwiazane z odkryciamii
i; innowacje i nazwy urzadzer elektronicznych i gadzetow,
Jezyk obey stownictwo zwiazane z korzystaniem z urzadzen elektronicznych Internet, technologie informacyjno-
media ich wykor i przez firmy, profil zawodowy w mediach
spofecznosciowych; bezpieczeristwo w sieci; 13. stownictwo zwigzane z zachowaniem proekologicznym,
i ochrong § ywaniem wody, energii; 14.Pieniadze i finanse,
oszczedzanie | wydawanie pieniedzy, rczllcxema finansowe; opisywanie tendencji, trendéw i zmian,
relacje kutkowe;15. kresow; ia publiczne, elementy prezentacji,
udane i nieudane prezentacje
1.Powtorzenie i ie materiatu gr poziomu 2.Czasy
(The Present Simple Tense, The Present Continuous Tense) oraz stownictwo dotyczace sytuacjizycia
w icie przyszlego pracy - inzyniera informatyka; 3.Powtérzenie i
utrwalenie czaséw przeszlych (The Past Simple Tense, The Past Continuous Tense); Stownictwo
dotyczace zagadnien mechatronicznych; 4.Podawanie informacji na temat prac zwiazanych ze
stanowiskiem pracy; Powtorzenie slownictwa z zakresu bezpieczeristwa pracy i przepisow BHP; Praca pisemna; wypowied? ustna; zadania na
Jezyk obcy specjalistyczny K_U06, K_U17,K_U19, 5.Powtorzenie, utrwalenie i iz zakresu strony biernej oraz stownictwa z 2 |lzrozumienie tekstu technicznego pisanego; zadania|
2wigzanego z urzadzeniami automatyka (budowa, dziatanie) wraz z praktycznym zastosowaniem strony na zrozumienie tekstu technicznego stuchanego.
biernej oraz mowy zaleznej w scenkach sytuacyjnych dotyczacych stanowiska pracy; 6. Utrwalenie i
ie stownictwa 2 zakresu pracy i funkcjonowania urzadzeri i maszyn.
1. Lifelong learning — tempo zmian w otaczajacym $wiecie, metody samodoskonalenia zawodowego; 2.
Nowoczesne Praktyczne podstawy systemow i = ie do systemow WSG, elementy bezpieczeristwa )
N " K_W12, K_Ko1, sieciowego; 3.Praca z systemenm LMS ~ miejsca pojawiania si¢ informacji, rdfa wiedzy, metody z 0 ITesty, ankiety, dyskusja na forum
technologie ksztafcenia zdalnego el -
metody sposoby weryfikacji efektéw
1.Gry zespotowe; 2.Zajecia 0gblnego rozwoju z elementami koszykéwki, siatkowki, pitki recznej, pitki
Kultura fizyczna Wychowanie fizyczne K_u21, noznej, unihokeju; 3.Fitness z 0 [ITest; samoocena, analiza, obserwacja
1. Etyka jako nauka; 2.Teleologizm w etyce; 3.Norma moralna; 4.0soba jako #rédio moralnosci;
Filozofia praktyczna Etyka K_W15, K_K07, 5.Sumienie jako norma moralnosci; 6.Etyka wobec wyzwan wspétczesnosci Z0 0,5 ||Praca zaliczeniowa — esej; kolokwium
1. Pojecie informaciji i jej zastosowanie w nauce; 2.Zrédfa informacji naukowej; 3 Katalogi i
bibliograficzne bazy danych; 4.Bazy nauki; 5.Licencjonowane bazy wiedzy online; 6. Otwarte
repozytoria; 7.Wyszukiwanie informacji w sieci Interet; 8 Korzystanie z serwisw tematycznych; o.
Wprowadzenie do informacii K_uot, K_uos, Korzystanie  wyszukiwarek naukowych; 10.Uzy y ;11 z ; 1 [est na platformie zdainego nauczana
naukowej systemow informacyj
1. System informacyjno-biblioteczny WSG; 2.Biblioteka Gtowna WSG (lub biblioteki filialne) i jej zbiory w
Szkolenie biblioteczne K_U05, K_U01, Internecie; 3.Katalogi on-line; 4.Udostepnianie zbioréw; 5.8azy danych z 0 [|Test na platformie zdalnego nauczania
1. Ksztalcenie umiejetnosci suchania, mGwienia, czytania i pisania w ramach tematyki zwiazane] z piscre testy kontroine, ustne odpoviecti
2yciem i i i podtrzymy y
¢ gramatyki i
kontaktu w sytua-cjach oficjalnych i nieoficjalnych; 2.Udzielanie |nformacj| na temat wiasnej osoby; '
pisemne wypowiedzi w ramach zadari domowych,
3.Robienie zakupow; 4. Korzystanie z ustug gastronomicznych, transportowych i noclegowych, AN - .
oen ! pracy na zajeciach; krétkie wypowiedzi pisemne;
Kultura jezyka polskiego K_U18, wyratanie podstawowych potrzeb w w/w sy-tuacjach. z 4 |lpraca domowa, praca na zajeciach, pisemne testy
kon-trolne sprawdzajace umie-jetnos¢ czytania ze
Elastyczne ksztatcenie zrozumieniem; samoocena, obserwacja; ocena
aktywnosci i zaangazowania na zajeciach,
lobserwacja pracy w parach lub grupach
1. Resuscytacja —algorytmy ia; 2. nieprzytomny;
3.Niedroznos¢ oddechowa; 4.Stany zagrozenia zycia zwiazane z uktadem nerwowym. 5.0bjawy i
postepowanie; 6. Choroby i stany nagte wymagajace udzielenia pomocy zwiazane z uktadem X
. , e . N . [Test; zadania; obserwacja pracy studentéw
Pierwsza pomoc oddechowym, z uktadem krazenia. 7.0bjawy i postepowanie; 8.0dmrozenia, oparzenia termiczne, oeress
K_U21 z 1 |lpodczas realizacji cwiczer, ocena oraz analiza

wykonanych zadar praktycznych




Specjalistyczne systemy
informatyczne

K_U14, K_W0s,

1. Praca w $rodowisku Microsfot Visio: Specyfika programu Visio; Tworzenie diagraméw UML z
wykorzystaniem Visio; Stosowanie szablonéw; Potaczenia ze zrédtami danych; Zaawansowane funkcje
Visio; 2. Microsoft Project: Organizacja pracy w MS Project; Tworzenie harmonogramow pracy

j w MS Project; for jee har

Aktywnost na zajgciach laboratoryinych, zliczenie

éwiczen yinych. Test na
platformie zdalnego nauczania.

Kurs inzynierski

K_W11, K_U09,

1. Platformy do szybkiego p urzadzen h; 2. ie do
platformy Arduino: typy stafych i zmiennych, sterowanie przeplywem programu, opdénienia, istrukcje
warunkowe, petle, przerwania, odmierzenie czasu, obsluga weisé cyfrowych, obsluga wyjsc cyfrowych,
obstuga wejs¢ h, zkomp , wykorzystanie bibliotek (serwomechanizm,
Klawiatura matrycowa); 3. Wp do interfejsow ch: port szeregowy — UART,
interfejs 12, interfejs Bluetooth; 4. Prototypowanie prostych urzadzeri pomiarowych: dalmierz
ultradzwigkowy, termometr, barometr. 5. Elementy | moduty do ekspozycji informacji: diody RGB;
obstuga wyéwietlacza cieklokrystalicznego (LCD)  interfejsem HD44780; 6. Wprowadzenie do
srodowiska Matlab: tworzenie skryptow do zur kontrol

prezentacja wynikéw poriaréw, implementacja prostych algorytmew przetwarzania danych
pomiarowych.

Zaliczenie éwiczer wykonywanych w ramach
laboratorium, ocena aktywnosci na zajeciach.

Elektronika i elektrotechnika

K_W05, K_W08, K_U08,

1. Elementy ; Pojecia ¢. 2. Elementy aktywne — zrédfa;
Transformacja zrédet ; taczenie zrédet 3. Obwody pradu stafego: Prawa Kirchhoffa i zasada Tellegena;
Metoda pradéw ych; Metoda wezlowych; T o wiaczaniu #rédet
idealnych; Zasada superpozycji; Twierdzenia Thevenina i Nortona. 4. Obwody pradu zmiennego:
Elementy reaktancyjne i ich faczenie; Wskaz Obwody tréj ; Zaleznosci w
obwodzie; Moc i dopasowanie obwodu; Obwody ;L krzywa

Dobro¢ obwodu Twierdzenia o przyrostach.

Zo/E

Egzamin pisemny, ocena wykonania cwiczer
laboratoryjnych.

Fizyka

K_Wo1, K_Uos,

1. Rachunek ;2 punktu materialnego; 3. Dynamika punktu materialnego i prawo

ji; 4. Prawo energil: energia ki praca; mocy; sity
zachowawcze 5.Prawo zachowania 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. Przyrzady optyczne.

Zo/E

Egzamin pisemny, ocena wykonania ¢wiczer
laboratoryjnych.

Matematyka

K_W01, K_U09,

1. Wiadomosci wstepne: Jezyk matematyki; Notacja znanych symboli matematycznych; 2.Elementy
algebry liniowej; 3. Wyznaczniki; 4. Uktady réwnari liniowych; 5. Algebra wektorow; 6. Zbior liczb

7. Algebra 8. Rachunek r6 funkeji jednej zmiennej; 9. Ciagi liczbowe;
10. Pochodna funkeji jednej zmiennej; 11. Rachunek catkowy funkcji jednej zmiennej; 12. Réwnania
rézniczkowe

[Ocena aktywnosci na éwiczeniach, Ocena
y ia zadarh

dziaty tematyczne

Teoria sterowania

K_W05, K_W08, K_U08, K_U14, K_U15,

1. Sterowanie procesami cigglymi. 2. Rownania stanu. 3. Sprzezenie zwrotne od stanu. 4. Lokowanie
biegunw. Obserwatory stanu. 5. Dyskretne ukfady regulacii. . Dobor nastaw i strojenie regulatoréw w
typowych platformach sprzetowych (bibloteki  bloki PID). 6. Regulacja predykcyina, warstwowa
struktura ukladéw ia  realizacje pr wtypowych
platformach sprzetowych (rozwigzania typu OpenHardware, mikrokontrolery, PLC). 7. Sterowanie
procesami i 8. P ZT dyskretna. 9.
symulacje, priorytetowe reguty lejkowe. 10. Modele

, sieci k grafowe,

yczne, progi — ztozonost 11. Algorytmy
— dokladne i 13. Specyfika systeméw czasu rzeczywistego.
Systemy operacyjne czasu rzeczywistego. 14. Sieci przemystowe. Sieci przemystowe czasu
rzeczywistego. Rozp systemy sterowania. 15. Sieci pr systemy SCADA. 16.

Nietechniczne kryteria doboru ukfadu regulacii znej.

12. Sterowanie a

Zo/E

w
w

(Ocena aktywnosci na zajeciach, Ocena wykonania
¢wiczent laboratoryjnych. Ocena sprawozdari.

Materiatoznastwo

K_W02, K_W09, K_U11, K_U15,

1. Zasady doboru materiatéw inzynierskich w budowie maszyn i urzadzeri; 2. Podstawy doboru
materialow na produkty i ch elementy; 3. Wiasciwosci materiatéw zalezne od budowy fazowe oraz od
mikrostruktury; 4. Stale stopowe o lnych ;5. ia proszkéw jako

i gotowych p 6w; 6. e struktury i wiasnosci warstw
powierzchniowych; 7. Elementy faktografii | zmiany struktury materiatéw inzynierskich w wyniku
eksploatacji;

Zo/E

Fad
)

Egzamin pisemny, ocena wykonania cwiczeri
laboratoryjnych.

Podstawy automatyki

K_W05, K_W08, K_U08, K_U14,

1. Wpr i do ukladéw istota
Klasyfikacja ukladéw sterowania 2nego; e a 2. Modele ukfadéw
dynamicznych i sposoby ich analizy: réwnania ruchu; transmitancja operatorowa i widmowa;
przestrzert stanu. 3. Elementy ukladow i: regulatory i i; czujniki i

napedy, ie pozycyine, ser . ie czujnikéw,
i yehi w ukladach i 4.

Ukladéw automatyki: stabilnos¢ ukladéw automatyki; dobr nastaw regulatoréw; sprzgzenie zwrotne
od stanu; lokowanie biegunéw, obserwatory stanu. Dobdr nastaw i strojenie regulatoréw w typowych
platformach sprzetowych (biblioteki  bloki PID). 5. Uklady przefaczajace: ukfady kombinacyjne; grafy
SFC; sterowniki PLC. Implementacja regulatora w typowych platformach sprzetowych (rozwigzania typu
op y, PLC). 6. ukltady i: specyfika systeméw czasu

rzeczywi systemy czasu rzeczywistego; sieci ystemy SCADA;

systemy 16. Ni kryteria doboru komponentdw ukladu regulacji
automatycznej.

zaliczeniowe, aktywnosc na zajeciach.
(Ocena sprawozdart z laboratorium

Przedmioty kierunkowe i obszarowe

Programowanie

K_W04, K_WO06, K_W10, K_U02, K_U05, K_U15,)

Podstawowe pojecia: Struktura programu w jezyku C#; Typy danych w programowaniu strukturalnym:
Wykorzystanie typéw prostych (int, float itp.); Wykorzystanie typéw tablicowych jedno i

ych; Definicja struktur; W ie instrukcji : Instrukcje warunkowe (if,
if.clse, if lsel; Instrukcje teracyine (for, whie, do. while, itp); Instrukcie wyboru (switch)

zaliczeniowe, aktywnosc na zajeciach.
(Ocena wykonania poszczegsinych zadar
programistycznych

Programowanie obiektowe

K_W04, K_W06, K_W10, K_U02, K_U0S, K_U15,

ie do i i: Ogélne pojecie klasy; Definiowanie metod i
Konstruktordw zwykiych; Wykorzystanie speeyfikatorow dostepu (public, private, protected);
Hermetyzacja; Dziedziczenie; Klasa abstrakji

Kolokwium zaliczeniowe, aktywnosc na zajeciach.
(Ocena wykonania poszczegsinych zadan
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 systeme; 7. Zadania operatora systemu komputerowego; Zadania administratora
systemu 8.Programy monitorujace prace systemu komputerowego i sieci
komputerowej; 9. Ogélna charakterystyka wspétczesnych systeméw operacyjnych: Unix, Linux,
Windows.

(Ocena wykonania poszczegdinych éwiczen
laboratoryjnych

Rysunek techniczny

K_W03, K_W11, K_U02,

1. Rzuty Monge'a; 2. Proste i pfaszczyzny w rzutach Monge'a; 3. Rzuty prostych réwnoleglych i
prostopadiych, przecina-jacych ig i skoénych; 4. Elementy praynalezne; . Elementy wspdine, punkt
przebicia, prosta wspéina, pro-sta dwéch 6. Przekroje i ;7. Raut
prostokatny; 8. Rzut aksonometryczny; 9. Widoki przekroje i kiady; 10. Wymiarowanie; 11.
Podstawowe elementy: watek, kofo zebate; 12. ie pofaczen czesci h

(Ocena wykonania poszczegsinych éwiczen
rysunkowych. Ocena gléwnego rysunku
technicznego.




Architektura systeméw
komputerowych

K_W06, K_U16,

1 i Sciz architektury komputeréw. Ogdlny model architektury komputera: Model
von Neumana i model Harvard'zki; obecny model komputera; moduty komputera 2. krétki opis
wspétpracy modutéw komputera: Kody liczbowe i operacje na réznych reprezentacjach liczb 3.
Operacje logiczne i przyklady ich realizacji: zagadnienia dotyczace przeplywu pradu elektrycznego;

i ohmowe i ni ia potpr (dioda, tranzystor); dioda, tranzystor
jako klucz przetaczajacy; realizacja na kluczu diodowym; realizacja na kluczu tranzystorowym; bramki
logiczne na tranzystorach bipolarnych i polowych 4. Cyfrowe uklady scalone: uklady scalone realizujace
funkeje logiczne; ukiady scalone sekwencyine 5. Pamicci  sposoby ich realizac: rodzaje parnicci

hw ; pamieci r na ; pamieci po i
pamieci masowe; pamieci na y polowe); pamieci na ukladach
sekwencyjnych; pamieci typu , tylko do zapisu” ~ ROM i inne; pamieci typu ,,do zapisu i do odczytu” -
RAM i inne; pamieci matrycowe; pamieci programowalne 6. Mikroprocesor (CPU): architektura

esora; jednostka ary -logiczna (ALU) mikroprocesora; rejestry; uklad wykonawczy;
pamieci podreczne L1 i L2 i L3; przykfady mikroprocesoréw 7. Ukfady otoczenia procesora (chip set) 8.
UKlady transmisji danych: szyny danych, szyny rozkazéw, szyny adresowe; magistrala ISA; magistrala
PCI 9.Architektura mikrokomputerdw: uklady wejécia/wyjécia; obstuga przerwan; kontrolery przestari
danych; uktady DMA; uklady licznikowe 10. Architektura komputeréw opartych na mikroprocesorach
cIsc, mikroprocesory Intel 11. Tendencje rozwojowe architektury komputerw.

Z0/E

[Test na platformie nauczania zdalnego. Ocena
wykonania éwiczer laboratoryjnych.

Systemy IOT i 10T

K_W08, K_U14, K_U15,

1. Przedstawienie zatozert | aktualnego stanu wiedzy w obszarze Internet of Things(IOT), Internet of
Medical Things(IOMT) i Industrial Internet of Things (IIOT). 2. Oméwienie mozliwosci integracji urzadzers
wyposazonych w interfejsy charakterystyczne dia 10T w procesy technologiczne i produkcyjne. 3.
struktury sieci wykorzystywanych w systemach Internetu Rzeczy (I0T) i Przemystowego

Internetu Rzeczy (IIOT). 4. Oméwienie przy ych i rozwiazarh 10T w systemach

domowej. 5.0 rozwigzarh IMOT w nowoczesnym
6. Oméwi ji rozwigzari Internetu Rzeczy. 7.

Bezpieczefistwo systemow 10T. 8. sprzetowe i w

hw rozwi 10T. 9. Uwar ia prawne we rozwizart I0T.

(Ocena aktywnosci na zajgciach. Ocena wykonania
éwiczeri laboratoryjnych. Ocena sprawozdan.

Statystyka i rachunek
prawdopodobieristwa

K_WO1, K_U09,

Podstawowe pojecia statystyki. Opracowanie materialu statystycznego. Analiza struktury. Rachunek
prawdopodobieristwa. Podstawy teorii estymacji. Podstawy weryfikacji hipotez. Rozklad zmiennej
dwuwymiarowej losowej.

Kolokwium

Inzynieria wytwarzania

K_K02, K_W03, K_W07,

1. Przygotowanie do wytwarzania nowego produktu (wyrobu); 2. Etapy prac i zakres opracowania.
Wyréb i jego cechy: funkcjonalne, uzytkowe, handlowe; 3. Proces wytwdrczy i cechy go
charakteryzujace - proces wytwérczy wyrobu prostego i zlozonego; 4. Jakos¢ wyrobu; 5. Wybrane cele
j struktury materiatu,

realizowane w procesie wytwérczym: ksztattu,
uzyskiwanie wlasnosci warstwy wierzchniej, ie efektéw i
uzyskiwanie pozadanych wiasciwosci fizycznych lub chemicznych, montaz; 6. Charakterystyka technik

ia 2 uwagi na uzyskiwane cechy wyrobu gania stawiane przez proces wytwdrczy; 7

ie procesu i 8. wytwarzania oraz ogdine trendy

ich rozwoju; 9. Technologicznoé, kryteria i zasady wyboru procesu ; 10.
Cwiczenia projektowe: Technologicznosé, kryteria i zasady wyboru optymalnego procesu

Podstawy proj ia procesu (jego czesci); Dobér materiatéw,
oznakowanie wyrob6w hutniczych, zwlaszcza stali; Pojecia dot. technologii wykonania - przykladowe
operacje, zabiegi; Zasady opisu technologii wykonania (czesci prostych i ztozonych, montazu;

ie z norm i 6w. Czesci normalne i

(Ocena sprawozdart z éwiczert laboratoryjnych

Projekt zespotowy

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

K_K04, K_K07,

jie projektu inzyni do obszaru studiow z zakresu szeroko
rozumianej mechatroniki. Zadaniem 6w jest iazania (projekt
projekt aplikacji, projekt wdrozenia) dla probleméw o charakterze technicznym, zgtoszonych przez

interesariuszy zewnetrznych (firmy) Uczelni.

(Ocena projektu zespotowego - merytoryczna.
0cena wywigzania sie z roli petnionej w zespole
przez poszczegdinych jej cztonkéw.

Grafika inzynierska

K_W06, K_U02, K_U07,

Lcele i ia CAD; 2.geneza ia CAD w $wi $le; 3.0becny
stan wykorzystania CAD w Polsce i na éwiecie; . ystyka wybranych pi 6w oraz
no p ia CAD we m przemysle, w Polsce i na $wiecie;

5.najwainiejsze obszary wspo przemystu, gdzie i ia CAD jest
powszechne;

6. yczne podstawy ikacji oprogr ia do grup CAD/CAM/CAE/PDM 7. Tworzenie
podstawowych figur w aksjometrii; 8. Cwiczenie aksjometrii ze wzgledu na kierunek rzutowanych osi
ukladu p 9. Aksj ia w rysunku — przyktady uzycia, ¢wiczenie; 10.
Cwiczenie i 11. Wykorzystanie programu CAD w rysunku technicznym; 12.

Cwiczenie wymiarowania z wykorzystaniem programu typu CAD.

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

Mechanika techniczna

K_W03, K_W07, K_W09, K_W11, K_U02,

K_U16, K_K02,

1 Wprowadzenie; 2. Redukcja ukladusi; 3. Tame,A Geometria mechaniczna figur plaskich i mas;
5.5ity w ukladach

Zo/E

)

Egzamin pisemny, ocena wykonania ¢wiczef
laboratoryjnych.

Wytrzymatosé materiatow

K_W03, K_W07, K_W09, K_W11, K_U02,

K_U16, K_K02,

1. Podstawowe pojecia wytrzymalosci materialow; 2 Doéwiadczalne podstawy wytraymatosci
4. Scinanie; 5. Skrecanie

materiatéw; 3.0bliczenia wytr Sciowe pretéw rozci E
pretéw; 6. Zginanie; 7. ienia statycznie przy zginaniu; 8.
9. Elementy reologii; 10. Metoda 6 f (MES) w i statyki.

Zo/E

Egzamin pisemny, ocena wykonania ¢wiczer
laboratoryjnych.

Metrologia

K_U15, K_W01, K_W0S, K_U08

1. Podstawy metrologi — wielkosci  ich miary, jednostii, podstawowe pojecia. 2. Systemy pomiarowe
- ¢, blad i i 4¢ pomiaru. Miedzy normy ni ip 3.
Propagacja niepewnosci w pomiarach. 4. Metody pomiarowe — klasyfikacja i opis. Dobér metod
pomiarowych ze wzgledu na wymagania prawne. 5. Zbieranie i przetwarzanie sygnafow. Pomiar
wielkosci elektrycznych i mechanicznych. Metody pomiaru wielkosci elektrycznych i mechanicznych w
praktyce serwisowej. 6. ia wspotr — dobér przyrzadéw pomiarowych. 7.
Optyczny pomiar wielkosci geometrycznych. 8. Nadzorowanie dokfadnosci przyrzadéw pomiarowych.
iie przyrzadéw pomi . Zarzadzanie i iiwlaboratorium pomiarowym.

€/20

0cena wykonania éwiczeri aboratoryjnych. Ocena
i z naciskiem na sfor

wnioskow.

PDW: Metody numeryczne
(Matlab)

K_W04, K_W06, K_U09,

1. Wprowadzenie: obliczenia numeryczne w arytmetyce zmiennoprzecinkowe] w standardzie IEEE,

reprezentacja liczb, precyzja obliczen, utrata
Dokladnost i stabilnost algorytmow numerycznych. Analiza bied6w. Bledy wteczne. 2. Calkowanie

ie numeryczne: ja w $rodowisku Matlab, i na y

platformach spragtowych stosowanych w uktadach regulaci automatycanej. 3. Interpolacja
w érodowisku Matlab, i na wybranych platformach

sprzgtowych stosowanych w ukiadach regulacii nej. 4. Metody rozwi ia uktadéw
réwnar liniowych i nieliniowy ja w $rodowisku Matlab, jana y
platformach sprectowych stosowanych w ukladach regulacj\ automatyczne], 5. Numeryczne

ie réwnar rézni $ isku Matlab, i jana
wybranych platformach spregtowych stosowanych w ukoadach regulacji automatycznej.

Ocena 6Inych zadark i z
zakresu metod numerycznych przy wykorzystaniu
Matlab'a




Modut A : Przedmioty
kierunkowe

PDW: Metody numeryczne
(programowanie)

K_W04, K_W06, K_U09,

1. Wpi ie: obliczenia yczne w arytmet, i w e IEEE,
reprezentacia liczb, precyzja obliczen, utrata &ci.U i 5w numerycznych.
D $¢ i stabilnoe algor wumerycznych. Analiza bleddw. Blgdy wsteczne. 2. Cafkowanie i
roni je numeryczne: i ja w jezykach C++/C#/Java/Python, implementacja na

ybranych platformach sprzgtowych h w ukladach regulacji automatycznej. 3. Interpolacja i
aproksymacja: implementacja w jezykach C++/C#/Java/Python,, implementacja na wybranych
platformach sprzgtowych stosowanych w ukladach regulacji nej. 4. Metody rozwia
uktadéw réwnart liniowych i nieliniowych: implementacia w jezykach C++/C#/Java/Python,
implementacja na wybranych platformach sprzgtowych stosowanych w ukladach regulacji
automatycznej. 5. Numeryczne rozwiazywanie rownar réiniczkowych: implementacia w jezykach
Cr+/CH/Yava/Python, ja na wybranych sprzgtowych hw ukladach
regulacji automatycznej.

Ocena Sinych zadark i hz
zakresu metod numerycznych przy wykorzystaniu
Matlab'a

Systemy pomiarowe

K_WOS, K_U02, K_U09, K_U14, K_U15,

1. Sygnaly pomiarowe: Modele zdeterminowane i losowe sygnalow. 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 wirtualnego. Diagram przyrzadu wirtualnego. 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 czgstotliwosci. Systemy
zliczajace. Systemy pomiaru odcinka czasowego. Metody pomiaru temperatu-ry i wilgotnosci. Czujniki
rezystancyjne. Termopary. Pomiary mostkowe. Pirometry. Pomiar natezenia $wiatta. Pomiar ciénienia.
Pomiary naprezer i sily. Pomiar przesuwu i kata obrotu. Pomiar przyspieszenia i predkosci. Bio-czujniki
elementy MEMS. Czujniki nteligentre; 6. Karty akwizycji danych: Multipleksery. Uklady prébkuiaco -

przyrzadowe. Przetworniki yfrowe i cy-frowo analogowe.
Architektura kart akwizycj danych; 7. Ramiona i maszyny wspo Sciowe. Ramiona pomiar
Glowice pomi: W iowe maszyny pomiar

Zo/E

Wyktad monograficzny

K_ W16

Tresci wykfadu zalezne s3 od tematyki wyklady, ktéry student wybiera indywidualnie.

-

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 ia sieci h. ja sieci ych w wybranych jezykach

platformy ji sztucznych sieci neuronowych. 2.
Logika rozmyta: zbiory rozmyte; interpretacja i wyznaczenie funkeji praynaleznosci; operacje na
zbiorach rozmytych z wykorzystaniem $rodowiska Matlab. Systemy neuronowo-rozmyte. Regulatory
rozmyte. Zastosowanie logiki rozmytej. 3. Algorytmy genetyczne: algorytmy genetyczne a tradycyjne
metody izacji 2 wykorzystaniem § iska Matlab, pojecia w algorytmach
genetycznych, klasyczny algorytm ie rozwiazan z jem $ i
Matlab; funkcja ia; operatory ; selekcja ik6w; algorytmy do
optymalizaji funkcji wielokryterialnej. Przyktady ia algorytmow 4.5ystemy
ekspertowe: rodzaje systemow ekspertowych; struktura systemu ekspertowego; reprezentacja i
kodowanie wiedzy; wnioskowanie; narzedzia realizacji. Prayklady zastosowania systemow
ekspertowych. 5. Uczenie - wpr ja 2 utyciem w typowych, dia
uktadow ia, platformach (r ia typu Op: Y,
PLC). 6.Deep learning - narzedzia, e i i j iazania w typowych, dia
ukladéw sterowania, platformach sprzetowych.

(Ocena wykonania ¢wiczen laboratoryjnych. Ocena
sprawozdari.

Systemy wbudowane

K_W04, K_WO05, K_W11, K_U02, K_U16,

1. Wpr ie do systemow architektura (wejscia, wyiscia, jednostii obliczeniowe,
pamiec); protokoly i ip je danych a
zutycie energil. 2. Architektury mikroprocesoréw i mikrokontroleréw: jednostka arytmetyczno-
logicana; systemy sterowania; mapa pamigcy; liczniki timery, uklady watchdog; urzadzenia peryferyjne.
3. y 8051: architektura mikr a; asembler

systemow wbudowanych opartych o 8051, uktady aplikacyine. 4. Mikrokontrolery 2 rdzeniem AVR:
architektura mil lera; asembler lera; § istyczne i kompilator C
dlla rdzenia AVR, projektowanie systemow wbudowanych opartych o rdze AVR; uklady aplikacyine. 5.
Systemy czasu rzeczywistego w h: jie systemGw ni
Implementacja systemu GNU/Linux. 6. Mikrokontrolery 2 rdzeniem ARM. 7. Projektowanie ukladéw i
urzadzeri z mi : e wejsé | wyjs¢ hi cyfrowych,

ukfadéw zasilania dla mil 6w, sprzetowe i uklady WD, g y sygnatéw
zegarowych, projektowanie obwodéw drukowanych (PCB). Obnizanie pobory mocy i zapotrzebowania
energetycznego. 8. Wymagania prawne (certyfikacja) dla urzadzen zawierajacych ukfady
programowalne.

(Ocena wykonania éwiczert laboratoryjnych. Ocena
sprawozdari.

PDW: Sieci komputerowe
(programowanie sieciowe)

K_W04, K_W06, K_ W10, K_W11, K_U02,
K_U0S, K_U14,

1. Podstawowa konfiguracja urzadzert sieciowych, zasady tworzenia skryptow TCL do automatyzacji
zadari. 2.Budowa sieci Ethernet z iem przefacznikéw 12, analiza
dynamicznego procesu budowy tablic przefaczania. 3.Analiza ramek w sieci LAN oraz protokotu ARP. 4.
taczenie sieci LAN za pomoca routeréw oraz taczy dzierzawionych. 5. Projektowanie adresacji IPv4 dla
organizacji, funkcja maski podsieci, adres sieci, adres rozgtoszeniowy. 6. Dzielenie sieci klasowych na
podsieci o statej ciugosci maski, agregacja podsieci. 7. Konfiguracja routeréw IP, analiza tablic routingu.
8. Dziatanie protokofu ICMP — polecenia ping i traceroute: tworzenie statystyk ruchu z wykorzystaniem
skryptéw powtoki. 9. Konfiguracja bramy domysinej w sieci LAN. 10. Sledzenie trasy pakietéw IPv4 do
sieci j. 11, jie ruchu w sieci i prog skryptow dla ruchu Scapy.
12. Analiza 6w TCP i UDP z iem aplikacji WireShark, analiza nagtéwkéw warstwy
transportowej, tworzenie filtréw z wykorzystaniem wyrazer regularnych. 13. Stos protokotéw TCP/IP.
Analiza protokotéw warstwy aplikacji: http (podstawy jezyka HTML), pop3, telnet, ssh, etc. 14.
Dokumentacja sieci. 15.Wstep do symulacji sieci komputerowych.

(Ocena wykonania éwiczert laboratoryjnych. Ocena
aktywnosci na zajeciach.

PDW: Sieci komputerowe
(infrastruktura)

K_W04, K_W06, K_W10, K_W11, K_U02,
K_U0S, K_U14,

1. Przeglad 6w sieci RFC. 2. iguracja urzadzer si
3 Praygotowanie okablowania sieciowego Cat.Se. 4 Budows sieciEthernet 2 wykorzystaniem

12, analiza i procesu budowy tablic przetaczania. 5.Analiza
ramek w sieci LAN oraz protokotu ARP. 6.taczenie sieci LAN za pomoca routerow oraz taczy
dzierzawionych. 7.Projektowanie adresacji IPv4 dla organizacji, funkcja maski podsieci, adres sieci,
adres rozgloszeniowy. 8.Dzielenie sieci klasowych na podsieci o statej dtugosci maski, agregacja
podsieci. 9 Konfiguracja routeréw IP, analiza tablic routingu. 10.Dziafanie protokofu ICMP — polecenia
ping i traceroute. 11 ja bramy d $Inej w sieci LAN. 12.$ledzenie trasy pakietow IPv4 do
sieci docelowej. 13.Analiza protokotéw TCP i UDP z wykorzystaniem aplikacji WireShark, analiza
nagtéwkow warstwy transportowej. 14.5tos protokotéw TCP/IP. 15.Analiza protokotéw warstwy
aplikaci: http, pop3, telnet, ssh, etc. 16.Dokumentacja sieci. Wstep do symulacji sieci komputerowych

Zo

(Ocena wykonania éwiczert laboratoryjnych. Ocena
aktywnosci na zajeciach.

Podstawy konstrukacji
maszyn

K_W03, K_W07, K_W09, K_W11,K_U02,
K_U16, K_K02,

1. Polqczenia spawane 2.Spawania i rodzaje spoin 3.Naprezenia dopuszczalne dla spoin, przekréj
obliczeniowy spoiny 4.Tolerancje i pasowanie 5.Tolerancje wymiaru i rodzaje odchytek 6.0bliczanie
tolerancji 7.Zasady tworzenia pasowart 8.Pofgczenia $rubowe 9.Algorytm obliczeri érub rozciaganych
10. Algorytm obliczer érub rozciaganych i skracanych 11. Algorytm obliczefiérub obciazonych osiowo 2
zaciskiem wstepnym 12. Algorytm oblicze $rub pr sity 13.

14.Potaczenia wp! i ia sworzniowe, ia rozprezno

waly 15. Obliczenia wytrzymatosciowe, ksztaftowanie watéw,
ugiacie i skrecenie dopuszczalne 19. tozyska Slizgowe, 20. Materiafy stosowane na fozyska sizgowe
21.tozyska niesmarowane 22.tozyska ie fozysk dizgowych
22. tozyska toczne 23.Podstawowe wielkoici charakteryzujace fozyska toczne 24. Obciazenie fozysk
tocznych i przypadki obciazer 25. Pasowanie fozysk 26. Katalogi 27.Przekladnie pasowe 28.Zaleznosci
geometryczne, napiecia w ciggnach i obciazenia watéw 29. Przekladnie zebate 30. Sprezyny 31.Sprzegta
32.Hamulce 33.Sitownik 34.Silniki.

Kolokwium - wykfad, Ocena éwiczen
laboratoryjnych.

Eksploatacji maszyn i
urzadzen

K_W03, K_W07, K_W09, K_W11, K_U02,
K_U16, K_K02,

1. Podstawowe pojecia i prawa eksploatacji; 2. Systemy eksploatacji maszy; 3. Procesy sterowane i
iesterowalne w eksploatacji opis proceséw; 4. Zapewnienie zdatnoci, 2uzyci, uszkodzenia; 5.

ie w i potpracujacych, uz ie maszyn i
urzadzer; 6. Dokumentacja eksploatacyjna (DTR), obstuga maszyn urzadzeri; 7. Technologia napraw i
remontéw, badania odbiorcze, instalowanie maszyn i urzadzeri; 8. Podstawy niezawodnosci i
diagnostyki technicznej ~ formy i procedury; 9. Powigzanie eksploatacji z budowa maszyn i urzadzer;

ZolE

Kolokwium - wykfad, Ocena éwiczen
laboratoryjnych.




Konstrukcja urzadzent
precyzyinych

K_W03, K_W07, K_W09, K_W11, K_U02,

K_U16, K_K02,

1. Obstuga maszyn urzadzeri. 2. Technologia napraw i remontéw. Badania odbiorcze, instalowanie
maszyn i urzqdzers. 3. Podstawy diagnostykitechnicznej - formy i procedury. 4. Podstawy

i. Funkcje ni 4ci. 5. Struktury
systeméw. 7. Powiazanie eksploataci 2 budowa maszyn i urzadzen. 8. Organlzac]z\strukturysiuzb

ia ruchu. 9. 6 koncepcje 10.
ji wyrobu, ze 6 jenien: budowy

h proceséw w ii napraw i

i urzadzer ni i 11. Wymagania i normy prawne w obstudze | eksploataci
maszyn i urzadzert.

Kolokwium - wykfad, Ocena éwiczen
laboratoryjnych.

Budowa interfejsow
uzytkownika

K_W04, K_W08, K_U02

Projektowanie interfejséw uzytkownika: Obsfuga programu do grafiki wektorowej. Interfejs aplikacji
mobilnej. projektowanie interfejséw dla réznych r Sci i urzadzeri. layoutéw
pod kodowanie - ciecie layoutu na pojedyncze elementy i eksport dla réznych rozdzielczosci. Podstawy
programowania w jezyku Java pod katem urzadzeri mobilnych: Rozpoczecie pracy nad projektem w
Android Studio. Przygotowanie klas i layoutéw w Android Studio. Wdrazanie grafiki do projektu.
Obsluga przyciskéw, aktywnosci, prejsé pomiedzy ekranarmi. Rola | wykorzystywane pliku strings.xml.
Pr ie kilku wersji aplikacji. Wymag ika a zalozenie

Wymagania i normy prawne w interfejsow
interfejsow uzytkownika.

(Ocena wykonania zadart na laboratorium.

Bazy danych

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; transformacja
modelu konceptualnego do modelu relacyjnego; cel i sens normalizacji modelu relacyjnego. 3.
Podstawy modelowania zwiazkéw encji: ogélne pojecie encji; zwiazki miedzy encjami i ich notacja; 4.
Ograniczenia dla p6| tabeli: Rodzaje ograniczert (check, unique, NOT NULL itp.); maski wprowadzania;
reguly éci. 5. Metodyki proj ia aplikacji ych (Entity Code
First, DB First, Model First.

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

Modut B: Przedmioty
obszarowe

PDW: Robotyka (z wyk.
Jezykéw VPL)

K_W08, K_U02

Uklady ki Klasyfikacja mani 5w. Zadanie proste kinematyki. Zadanie odwrotne
kinematyki. taricuchy kinematyczne. Przestrzer robocza manipulatora. Przestrzeri robocza osiagalna.
Notacja Denavita-Hartenberga. Roboty i platformy kroczace. Klasyfikacja robotow kroczacych.
Podstawowe wielkosci charakteryzujace chod. Sterowanie ruchem robota mobilnego w ukfadzie
otwartym. Wymuszenie ruchu po zadane] trajektorii. Zadanie $ledzenia linii. Odczyt i interpretacja
wartosci sygnaf 6w pochodzacych 2 czujnikéw lini. Kalibracja czujnikw il Sterowane ruchem robota
w ukladzie ie sprzezenia od na watach
silnikéw w celu korekty biezacej trajektorii ruchu. Odometria. Pomiar odlegtosci od przeszkody. Odczyt i
interpretacja wartosci z czujnikéw zdarzeniowych oraz czujnikéw odlegfosci (optycznych,
ultradzwigkowych. Omijanie przeszkdd w trybie autonomicznym. Realizacja zadania eksploracji
labiryntu (maze). Optymalizacja ze wzgledu na kryterium najkrétszej éciezki. Nawigacja inercyjna.
Wykorzystanie akcelerometru do okreslenia predkosci oraz potozenia platformy mobilnej.
Zaawansowane systemy nawigacji - ie sygnatu z GPS. W ie filtracji Kalmana do
poprawy jakosci estymacji predkosci oraz potozenia platformy mobilnej. Implementacja algoryméw
ruchu oraz zadan dla robotéw kofowych, kroczacych i manipulatoréw z wykorzystaniem urzadzen
programowalnych w jezyku C/C++.

(Ocena wykonania éwiczert laboratoryjnych

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

K_W08, K_U02

Uklady ki ja mani 5w. Zadanie proste kinematyki. Zadanie odwrotne
kinematyki. taricuchy kinematyczne. Przestrzer robocza manipulatora. Przestrzer robocza osiagalna.
Notacja Denavita-Hartenberga. Roboty i platformy kroczace. Klasyfikacja robotéw kroczacych.
Podstawowe wielkosci charakteryzujace chod. Sterowanie ruchem robota mobilnego w ukfadzie
otwartym. Wymuszenie ruchu po zadane] trajektorii. Zadanie $ledzenia linii. Odczyt  interpretacja
wartosci sygnaf6w pochodzacych 2 czujnikéw lini. Kalibracja czujnikw il Sterowane ruchem robota
w ukladzie przezenia od na watach
silnikéw w celu korekty biezacej trajektorii ruchu. Odometria. Pomiar odlegtosci od przeszkody. Odczyt i
interpretacja wartosci z czujnikéw zdarzeniowych oraz czujnikéw odlegfosci (optycznych,
ultradzwigkowych. Omijanie przeszkod w trybie autonomicznym. Realizacja zadania eksploracji
labiryntu (maze). Optymalizacja ze wzgledu na kryterium najkrétszej éciezki. Nawigacja inercyjna.
Wykorzystanie akcelerometru do okreslenia predkosci oraz potozenia platformy mobilnej.
Zaawansowane systemy nawigacji - ie sygnatu z GPS. W ie filtracji Kalmana do
poprawy jakosci estymacji predkosci oraz potozenia platformy mobilnej. Implementacja algoryméw
ruchu oraz zadarh dla robotéw kofowych, kroczacych i manipulatoréw z wykorzystaniem urzadzen
programowalnych w jezyku C/C++.

(Ocena wykonania ¢wiczen laboratoryjnych

Automatyzacja i robotyzacja
proceséw produkcyjnych

K_W05, K_U03, K_K01

Pojecia podstawowe, opis i struktura ukladéw automatyki. Uklady automatycznej regulacjiich
wiasciwosci. Obiekty regulacjiiich modele. Proste sposoby identyfikacjii modelowania obiektow.
Urzadzenia pomi ja, czujniki, éci statyczne i

Regulatory: dobor i strojenie. Urzadzenia wykonawcze: napedowe i nastawcze. Dobdr zawordw.
Ukfady . Kompi tworzenie znormali 5w uktadéw

. i ukladéw i. Opracowanie zafozer projektowych. Projekt
wstepny. Konfiguracja przemysfowych uktadéw i. Tworzenie
Dobér urzadzeri i. Schematy D jeniowa. Ocena ukladéw

c y iczne wielkosci j. Kryteria oceny wynikow sterowania.

Ocena ia Cwiczen

laboratoryjych

Maszyny elektryczne

K_W08, K_U13, K_U15,K_U16,

1. Ogélne wiadomosci o maszynach elektrycznych; 2. Materialy do budowy maszyn elektrycznych; 3.
Transformatory - wiadomosci ogélne; 4. Budowa i stany pracy transformatora; 5. Warunki pracy
transformatoréw. Transformatory specjalne; 6. Maszyny indukcyjne; 7. Praca silnikowa maszyn

yeznych; 8. Silniki i jne o budowie specjalnej; 9. Maszyny sy iczne; 10. Maszyny pradu
statego; 11. Maszyny pradu przemi 12. Generatory wiatrowe; 13. Generatory
elektrowni wodnych.

Kolokwium na ocene, Ocena wykonania ¢wiczer
laboratoryjych

Projekt wiasny

K_W12, K_U16, K_U17,K_U18,

1. Modelowanie CAD pojedynczych czesci oraz zespotow; 2.Wykrywanie i eliminacja kolizji; 3.Symulacja
ruchu w ukiadach CAD; 4.Wymiana okreglonych informacji z innymi inzynierami (przegladarki,
interaktywne strony WWW); 5.Export / import danych CAD z innymi aplikacjami tego typu (pliki
posrednie oraz natywne).

(Ocena indywidualnego projektu w zakresie
mechatroniki odnosnie konstrukeji prozespotu.

Obrabiarki CNC

K_W03, K_W04,, K_ko1,

1. Pojecia podstawowe. 2. Definicja obrabiarki skrawaiacel. 3. Rola obrabiarek skrawajacych we

wwarzania. 4. Uklad - viny i proces roboczy

brabiarki jacej. 5. h sposobéw obrébki. 6. Osie wspérzednych w
obrabiarkach sterowanych numerycznie (OSN). 7. Struktury geometryczno-ruchowe obrabiarek. 8. OSN
jako obiekt mechatroniczny — ogélny uklad budowy OSN. 9. Zespoly korpusowe obrabiarek. 10.
Pofaczenia prowadnicowe. 11. Napedy glwne. 12. Napedy ruchu posuwowego. 13. Elektryczne ukfady
napedowe. 14. Podziat ukladéw sterowania obrabiarek. 15. Podstawy ia numerycznego. 16.
Uktady sterowania CNC. 17. Sterowanie DNC. 18. Przeglad grup obrabiarek. 19. Pomiar doktadnosci
geometrycanej obrabiarki. 20 Badanie dokladnosci pozycionowania obrabiarki CNC. 21. Uklady
sterowania numerycznego obrabiarek. 22. Badanie wias i zespotéw obrabiarki
CNC.

(Ocena wykonania éwiczert laboratoryjnych

Programowanie maszyn i
urzadzen

K_W03, K_W04, K_U04, K_U03

c ystyka maszyn ych numerycznie. 2. Przestrzer robocza, osie

ia, ukfady wspé punkty charakterystyczne,
3. Metody ia ukladow CNC. 4. Procedury uruchamiania programow,

iie ukladéw obrabiarka-przedmiot-narzedzie, dziafanie iowych. 5.
Struktura programéw sterujacych; format bloku informacji, znaczenie funkcji. 6. Programowanie
ruchéw narzedzia, odmiany interpolacji toru narzedzia. 7. Programowanie wybranych ukfadéw
sterowari numerycznych (Emcotronic, Sinumerik, Heidenhain, Haas). 8. Wybrane problemy CAD/CAM.

E/Zo

Kolokwium , Ocena aktywnosci na zajeciach,
(Ocena wykonania éwiczert laboratoryjnych.




Programowalne Sterowniki
Logiczne

K_W05, K_W08, K_U08, K_U14, K_U15, K_U16,

1. Architektura i zasada dziafania sterownikéw programowalnych: Budowa PLC. Schemat blokowy PLC.

Tryby pracy ika prog Czasy ch ystyczne. z
. Mapa pamieci ika. CyKl pracy PLC. 2. Zasady faczenia sterownikow
h z obiektami ia: Zasilanie h; Rodzaje wejs¢
PLC. Typy wyjé¢ PLC. Parametry techniczne i eksploatacyjne wejé¢ i wyjsé PLC; Interfejsy komunikacyine
kow w kaciie ; i

rozproszonego systemu sterowania opartego o sie¢ Ethernet; 3. Jgzyk drabinkowy (LD) dla sterownikéw
firmy Omron; Instrukcje sterujace bitami. Instrukcje logiczne; Czasomierze i liczniki; Operacje
przesylania i kopiowania danych. Przesuniecia a i rejestry okrezne. Porwnanie danych;
Obliczenia na liczbach binarnych i w
BCD. Konwersja danych. 4, Tworzenie programu dia PLC w jgzyku SFC. 5. Tworzene oprogramowanie
interfejsu uzytkownika. Budowa interfejsu uz ika ze wzgledu na gania p

6. Techniczne i kryteria doboru 6w i urzadzer w

sterowania. Wymagania prawne (certyfikacja) dla 6w i urzadzert hw
ukladéw sterowania i regulagji.

(Ocena wykonania éwiczert laboratoryjnych

Przedmiot branzowy

K_W03, K_U10,

Wyklad branzowy prowadzony przez specjaliste, praktyka z dane] dziedziny powinien by¢ poswiecony
zagadnieniom specyficznym dla pracy mechatronika w branzy lub
ramach zajec s ienia zwigzane z proj uniwersalnym oraz

wymagania prawne zwigzane z projektowanie i wdrazaniem urzadzer i systeméw mechatronicznych.

tresci iotu podane

przez prowadzacego

Obrobka skrawaniem

K_WO03, K_W09, K_U05

1. Kinematyczne i geometryczne charakterystyki procesu skrawania. 2. Proces tworzenia widra. 3.
Zjawiska dynamiczne podczas skrawania. 4. Temperatura w strefie skrawania. 5. Trwatos¢ narzedzi

6. $¢ materiatéw konstrukeyjnych i mozliwosci sterowania skrawalnoscia. 8.
Wplyw parametréw skrawania przy toczeniu na ksztatt wiéra i wybrane wskazniki strefy tworzenia
widra.

Program 9. Wplyw 6 strefy skrawania na site podczas toczenia i
wiercenia. 10. Wplyw parametréw skrawania na moc skrawania przy toczeniu i frezowaniu. 11. Wplyw
metody chiodzenia na strukture geometryczna powierzchni i stan warstwy wierzchniej. 12. Wplyw
metody chiodzenia i parametréw skrawania na zuzycie ostrza skrawajacego.

(Ocena wykonania éwiczeri laboratoryjnych,
tresc podane

przez prowadzacego

Technologia drugu 3D

K_WO07, K_U15, K_K03

1T ia produkcji przy j na przykfadzie popularnych drukarek 3D. 2. Omdwienie zasady
deiatania i rodzajéw materialu bazowego. 3. Metody wydruku 3D. 4. Przeglad konstrukji drukarek ze
drukarek jacych topiony materiat (FDM). 5. Materiaty do wydruku

3D. 6. Filamenty do druku przy rodzaje i ie. 7.0 ie do drukarek 3D
po stronie hosta - przeglad | oméwienie dostepnego firmware'u. 8. Oprogramowanie do drukarek 3D po

stronie ia - przeglad i oméwieni firmware'u. 9. Modelowanie 3D w

ich. 10. Przeglad op ia narzedzi do ia30. 11.
Definicje p obiekty 3D. 12. P jie modelu do wydruku 3D - programy
dzielace model na warstwy ich parametry | ustawienia.

(Ocena wykonania ¢wiczent laboratoryjnych,

tresci iotu podane
przez prowadzacego

Diagnostyka i niezawodnos¢
uktadéw mechatronicznych

K_W03, K_W07, K_U02,

1. Wp i do ni Sci pojecia. Okreslenie niezawodnosci. Wskazniki

ko-dze. Miary &ci; 2.0
normatywne: Normy jakosci obiektéw mechatroni Normy ni Sci obiektow

3. Modele il do analizy ni Sci obiektow

mechatronicznych: Rozklady zmienne] losowe. Identyfikacja typu rozkladu trwatosci. Estymacja
parametréw trwalosci 4. Rozklady probabil W ocenie ni

Parametryzacja stanéw i 6w rozkfadu do analizy niezawodnosci
wybranych obiektéw mechatroni ;5. jne badanie ni Sci: Systemy

e ni §¢; 6. Wp! iie do di Pojecia Procedury
Organizacja systemu di :7. Rodzaje  skutki uszkodzert ukladw

mechatronicznych: Rodzaje f. Zuzycie jne. Ztozonos¢ i niezalez ;8.
Sposoby przeciwdzi f: Sposoby Sposoby sprzetowe; 9.

P iazania systemow ch; 10. Op iie diagnostyczne. Systemy
inteligentne w diagnostyce

Ocena aktywnosci na
wykladzie

Projket zespotowy

K_W12, K_U16, K_U17,K_U18,

Przugotowanie projektu z zakresu programowania obrabiarek CNC

Ocena projektu

Praktyki

Praktyka podstawowa
"Kompetencje pracownicze

K_W17, K_U04, K_U11,K_U20, K_K07,

1. Zasady BHP (praca z jami techniki p i iska pracy);
2-Funkejonowane przedsigbiorstwa lub firmy z braniy I lub irmy, ktora w swoiej deiatalnosci w duze]
mierze korzysta z dostepnych na rynku narzedzi infor ; 3.Trening umiej i faczenia
2dobytej podczas dotychczasowych studiéw wiedzy oraz umiejetnosci miedzy innymi z zakresu

systeméw operacyjnych, z praktyka
instytucji branzy IT; 4.Ksztattowanie wzorcowych postaw przysztego pracownika;

(Ocena zeszytu praktyk, Ocena testu na platformie
2dalnego nauczania

Praktyka inzynierska

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

1.Zasady BHP (praca z iami techniki pi j, i iska pracy); 2.Sposoby

ia pracy i . . o i proj

for 3. System komp y firmy; 4.Sie¢ w firmie; 5.4
sprawnego komunikowania sig z innymi ludzmi, ia czasem i i i
i infor e studenta do realizacji dyplomowej pracy

inzynierskiej; 6.Pobudzanie aktywnosci rozwijanie incjatywy i kreatywnosci studentow przygotowuiae
ich do realizac j pracy inzynierskiej; 7. pojecia z zakresu: ochrony wiasnosci

prawa iego i whasnosci pr j niezbedne podczas realizacji pracy
inzynierskiej.

Ocena zeszytu praktyk

Proces

Projekt inzynierski

K_W11, K_U01, K_U05, K_U07, K_U12,
K_U16, K_U17, K_U18,

Przygotowanie projektu inzynierskiego o charakterze konstrukcyjno-obliczeniowym z zakresu szeroko
rozumianej mechatroniki.

20

(Ocena projektu inzynierskiego, aktywnosé na
zajeciach.

Przygotowanie do

egzaminu dyplo

K_W12, K_U18, K_KO1,

iie zagadnien zwi 2 i ¥ i sig do wystapi
publicznego dotyczacego projektu inzynierskiego.

2o

[Aktywnosc na zajeciach, ocena prezentacji
projektu inzynierskiego.

Laboratorium
dyplomowe/Pracownia
dyplomowa

K_W11, K_U01, K_U02, K_U0S, K_U07,
K_U10, K_U13,

1. Realizacja praktycznej czesci projektu dyplomowego; 2.Zebranie wynikow pormiardw,

przep! iie badar eksp 3. Sporzadzeni

20

[Aktywnos¢ na zajeciach, Ocena samodzielnosci
realizacji zadari, pomiar6w, konstrukdji,
2wiazanych z realizacja projektu inzynierskiego.




