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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z programowania,
automatyki, robotyki i elektroniki. Ponadto powinien posiada¢ umiejetnos¢ samodzielnej analizy problemow
oraz ich rozwigzywania.

Cel przedmiotu

1. Rozwoj umiejetnosci wykorzystania posiadanej wiedzy w praktyce. 2. Dalszy rozwoj umiejetnosci
samodzielnej analizy problemow oraz ich rozwigzywania. 3. Ksztattowanie umiejetnosci pracy w grupie nad
problemem badawczym.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

W zakresie wiedzy:

Zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych systemow
automatyki i robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych, jednostek obliczeniowych oraz
elementdw i urzadzen pomiarowo-kontrolnych [K1_W20 (P6S_WG)].

Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i robotyki



[K1_W21 (P6S_WG)].

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi odczytywac ze zrozumieniem projektowg dokumentacje techniczng oraz proste schematy
technologiczne systemdw automatyki i robotyki [K1_U2 (P6S_UW)].

Posiada umiejetnosci samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych [K1_U6
(P6S_UU)].

Potrafi dokonac wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan inzynierskich w zakresie
automatyki i robotyki [K1_U20 (P6S_UW)].

Potrafi zaprojektowac i praktycznie wykorzystaé proste uktady diagnostyczno-decyzyjne dedykowane
systemom automatyki i robotyki [K1_U21 (P6S_UW)].

Potrafi pracowac¢ indywidualnie i w zespole; potrafi planowac i organizowac prace — indywidualng oraz w
zespole; umie oszacowac czas potrzebny na realizacje zleconego zadania; potrafi opracowac i zrealizowac
harmonogram prac zapewniajgcy dotrzymanie terminéw [K1_U30 (P6S_UO)].

W zakresie kompetencji spotecznych:

Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy; rozumie potrzebe i zna mozliwo$ci ciggtego
doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i
organizowac proces uczenia sie innych oséb [K1_K1 (P6S_KK)].

Posiada swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzadkowania sie zasadom
pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi kierowa¢ matym
zespotem, wyznaczac cele i okreslac¢ priorytety prowadzgce do realizacji zadania; jest gotéw do
odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych [K1_K3 (P6S_KR)].

Jest gotow do okreslania priorytetéw stuzgcych do realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
[K1_K4 (P6S_KO)].

Metody weryfikacji efektéw uczenia sig i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena postepow w realizacji projektu, zaangazowania w prace zespotu oraz jakosci raportu ze

zrealizowanego projektu. Ocena jest srednig dwdch ocen czgstkowych: oceny przyznawanej w potowie
semestru oraz oceny przyznawanej na koncu semestru.

Tre$ci programowe

Kazdy projekt realizowany jest przez 2-3-osobowe zespoty studentow. Studenci majg do wyboru okreslong
pule tematow lub mogg zaproponowac witasny. Wszystkie tematy dotyczg praktycznego wykorzystania
wiedzy zdobytej w toku studiow.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

1. Wykonywanie eksperymentoéw symulacyjnych i sprzetowych.
2. Dyskusja.

3. Praca w zespole.

4. Demonstracja dziatania wykonanego projektu.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta



Godzin ECTS
taczny naktad pracy 150 6,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 90 3,50

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




