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Wymagania wstepne

W zakresie wiedzy: Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu wybrane fakty, obiekty i zjawiska oraz
dotyczace ich metody i teorie wyjasniajgce ztozone zaleznosci miedzy nimi, stanowigce podstawowg
wiedze 0golng z zakresu matematyki obejmujgcg algebre, geometrie, analize, probabilistyke oraz elementy
matematyki dyskretnej i logiki, w tym metody matematyczne i metody numeryczne niezbedne do: = opisu i
analizy wtasnoéci liniowych i podstawowych nieliniowych systeméw dynamicznych i statycznych, = opisu i
analizy wielko$ci zespolonych, = opisu proceséw losowych i wielkosci niepewnych, = opisu i analizy



systemoéw logicznych kombinacyjnych i sekwencyjnych, = opisu algorytmow sterowania i analizy stabilnosci
systeméw dynamicznych, = opisu, analizy oraz metod przetwarzania sygnatdow w dziedzinie czasu i
czestotliwosci, » numerycznej symulacji systemow dynamicznych w dziedzinie czasu ciggtego i czasu
dyskretnego [K1_W1 (P6S_WG)]. Ma uporzadkowang w zaawansowanym stopniu wiedze w zakresie
wybranych algorytmdw i struktur danych oraz metodyki i technik programowania proceduralnego i
obiektowego [K1_W8 (P6S_WG)]. Ma uporzagdkowang wiedze w zakresie architektur komputerow,
systemoéw i sieci komputerowych oraz systemoéw operacyjnych w tym systeméw operacyjnych czasu
rzeczywistego [K1_W9 (P6S_WG)]. Ma podstawowg wiedze w zakresie obstugi i wykorzystania narzedzi
informatycznych przeznaczonych do szybkiego prototypowania oraz projektowania, symulacji i wizualizacji
uktadow i systemdw automatyki i robotyki oraz do zapisu projektu konstrukcji mechanicznych [K1_W10
(P6S_WG)]. Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu teorie i metody w zakresie architektury i
programowania systemow mikroprocesorowych, zna i rozumie wybrane jezyki wysokiego i niskiego
poziomu programowania mikroprocesorow; zna i rozumie zasade dziatania podstawowych modutow
peryferyjnych oraz interfejsow komunikacyjnych stosowanych w systemach mikroprocesorowych [K1_W13
(P6S_WG)]. W zakresie umiejetnosci: Potrafi przedstawi¢ prezentacje wynikow dotyczgcg realizaciji
zadania inzynierskiego w jezyku polskim i obcym [K1_U5 (P6S_UK)]. Potrafi skonstruowac algorytm
rozwigzania prostego zadania pomiarowego i sterujgcego oraz zaimplementowac, przetestowac i
uruchomi¢ go w wybranym srodowisku programistycznym na platformie mikroprocesorowej [K1_U27
(P6S_UW)].

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z metodykg i praktycznymi aspektami projektowania
inzynierskiego oraz zasadami przygotowywania dokumentaciji projektu i dokumentacji badan naukowych.
Celem jest takze nabycie umiejetnosci praktycznego stosowania zdobytej wczesniej wiedzy oraz
umiejetnosci samodzielnego rozwiazywania napotkanych probleméw.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

W zakresie wiedzy:

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

Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i robotyki
[K1_W21 (P6S_WGQG)].

Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobdéw informacji patentowej [K1_W26 (P6S_WK)].

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi pozyskiwac informacije z literatury, baz danych i innych zrédet takze w wybranym jezyku obcym
[K1_U1 (P6S_UW)].

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

Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczacg realizacji zadania inzynierskiego w jezyku polskim i obcym
[K1_U4 (P6S_UW)].

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

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

Potrafi dokonac¢ identyfikacji i sformutowac specyfikacje prostych zadan inzynierskich z zakresu automatyki
i robotyki [K1_U23 (P6S_UW)].

Potrafi oceni¢ przydatnosc¢ rutynowych metod i narzedzi stuzgcych do projektowania systemoéw automatyki i
robotyki oraz wybraé i zastosowac¢ wtasciwg metode i narzedzia [K1_U24 (P6S_UW)].

W zakresie kompetencji spotecznych:

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

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



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

Posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzgdzenia i ich elementy
moga funkcjonowac; jest gotow do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych,
poszanowania roznorodnosci poglagdow i kultur [K1_K5 (P6S_KR)].

Jest gotow do wypetniania zobowigzan spotecznych, wspoétorganizowania dziatalnosci na rzecz srodowiska
spotecznego; ma swiadomosc¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej oraz rozumie potrzebe
formutowania i przekazywania spoteczenstwu (w szczegdlnosci poprzez srodki masowego przekazu)
informaciji i opinii dotyczacych osiggnie¢ automatyki i robotyki i innych aspektow dziatalnosci inzynierskiej;
podejmuje starania, aby przekazywac¢ takie informacje i opinie w sposdb powszechnie zrozumiaty [K1_K7
(P6S_KO)].

Metody weryfikacji efektéw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Laboratorium: Oceny za postepy w realizacji pracy dyplomowej oraz na podstawie raportu koncowego.
Projekt: Oceny z prezentacji projektéw zwigzanych z wykonaniem elementow pracy dyplomowe;.

Tre$ci programowe

Rozwijanie praktycznych umiejetnosci projektowania i budowania urzgdzen w zakresie wynikajgcym z
tematu pracy dyplomowe;.

Tematyka zaje¢

Laboratorium:

Rozwijanie umiejetnoéci z zakresu analizy i projektowania wybranych uktaddéw elektromechanicznych i
mikroprocesorowych stosowanych w automatyce i robotyce (oraz ich oprogramowania). Ocena rezultatow
projektow. W trakcie zaje¢ laboratoryjnych studenci rozwigzujg zadania bedace fragmentem
opracowywanej pracy dyplomowe;.

Projekt:

Rozwijanie i weryfikacja praktycznych umiejetnosci projektowania w zakresie wynikajgcym z tematu pracy
dyplomowej. Analiza/dyskusja réznych metod (w tym nieszablonowych) rozwigzywania problemu i
przygotowywania prac inzynierskich. Szczegotowa analiza przyktadowych prac naukowych, projektowych i
dyskusja nad komentarzami. Pokaz multimedialny dotyczgcy zasad opracowywania bibliografii. Omowienie
wymogéw formalnych i procedur w prowadzeniu prac dyplomowych i badaih naukowych.

Metody dydaktyczne

Prace warsztatowe,
Prezentacje multimedialne,
Studium przypadku,
Dyskusije.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 240 8,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 120 4,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 120 4,00

laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




