KARTY KURSOW

INSTYTUT NAUK TECHNICZNYCH
EDUKACJA TECHNICZNO INFORMATYCZNA

STUDIA NIESTACIONARNE Il STOPNIA

Realizowane w specjalnosci:

MECHATRONIKA
(4 semestry)

INSTYUT NAUK TECHNICZNYCH



Zatgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018
Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w module specjalnosci)

MECHATRONIKA (studia niestacjonarne 2 stopnia)

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Automatyka
Nazwa w j. ang. Automatic
Zespot dydaktyczny
Koordynator Dr inz. Wiktor Hudy

Dr inz. Piotr Czaja
Mgr inz. Piotr Migo

Punktacja ECTS* 5

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem kursu jest uzyskanie przez studenta wiedzy dotyczacej szeroko pojetej automatyki. Na kursie
omawiane sg m.in. zagadnienia zwigzane z teorig sterowania, przeksztatceniem Laplace’a,
odpowiedziami uktadéw automatyki. Zdobyta wiedza i umiejetnosci majg postuzy¢ do krytycznej oceny
zaprojektowanych uktadow. Kurs prowadzony jest w jezyku polskim.

Efekty uczenia sie

Wiedza

Odniesienie do efektow

L dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
programu studiéw dla modutu
specjalnosciowego)

W01 Zna podstawowe pojecia, definicje, okreslenia W01, W03, W09
zwigzane z automatyka, Zna przeksztatcenie
Laplace’a

W02 zna uktady i systemy automatyki W01, W09, W13

W03 zna podstawowe pojecia zwigzane z robotykg w01, W09



Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie programu
studiéw dla modutu
specjalnosg)
U01 Umie krytycznie przeanalizowaé wybrane uktady uo1
o . automatyki
Umiejetnosci U02 umie obliczyé odpowiedzi skokowe i impulsowe uo1, Uo2
wybranych uktadéw automatyki
UO03 umie zmierzy¢ odpowiedzi skokowe i impulsowe uol

wybranych czwérnikéw R, L, C

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
Kompetencje programu studiow dla modutu
spoteczne S . specjalnosciowego)
K01 wspétdziata w zespole w ramach opracowywania | K02, KO3
projektu

Organizacja

Cwiczenia w grupach

Forma zaje¢ Wykiad
(W)
A K L S P E
Liczba godzin 10 10 20

Opis metod prowadzenia zajec

Zajecia prowadzone sg w formie wyktadu akademickiego, ¢wiczen audytoryjnych oraz
laboratoryjnych. Na zajeciach audytoryjnych studenci rozwigzujg zadania polegajgce na obliczeniu
odpowiedzi skokowej oraz impulsowej wybranych czwérnikdw opisanych elementami R, L oraz C.
Na zajeciach laboratoryjnych studenci weryfikujg praktycznie zdobytg wiedze na wyktadzie oraz
wyniki zadan rozwigzywanych na zajeciach audytoryjnych. W trakcie zaje¢ prowadzona jest
dyskusja na temat stosowanych rozwigzan. Przedmiot zakohczony jest egzaminem.



Formy sprawdzania efektow ksztatcenia
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K01 X X X

K . Zajecia audytoryjne oraz laboratoryjne konczg sie kolokwium zaliczeniowym ustnym
| pisemnym. Egzamin przeprowadzony jest w formie ustnej lub pisemne;j.

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematdw)

Podstawowe pojecia, definicje, okreslenia
Przeksztalcenie Laplace’a

Rodzaje uktadow automatyki

Obiekty I, II, Il rzedu i innych

Regulatory

Uktady regulacji

ogkrwnE

Wykaz literatury podstawowe]

1. Franaszek M., Jaracz K.: Wprowadzenie do automatyki, cybernetyki, informatyki cz.l. WN
WSP, Krakow, 1990.

Kaczorek.T.: Podstawy teorii sterowania, WNT Warszawa 2005

Jaracz K.: Rachunek operatorowy Laplace’a i jego zastosowanie. WN WSP, Krakow, 1990.
Jaracz K., Mendrek-Kukutka E.: Zbior zadan z podstaw automatyki. WN WSP, Krakow 1990
Szklarski L., Jaracz K.: Zastosowanie rachunku operatorowego Laplace’a do zagadnien
napedu elektrycznego. PWN, Warszawa 1984

ar®N



Wykaz literatury uzupetniajgcej

1. Jaracz K., Urbanska-Maciejewska M.: Postawy automatyki. WN WSP, Krakow 1985

2. Morecki A., Knapczyk J.(red.): Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorow i robotow.
WNT, Warszawa, 1994.

3. Siemieniako F., Gawrysiak M.: Automatyka i robotyka. WSiP,Warszawa 1996.

4. Ramos Arreguin J. M.: Automation and Robotics, Publisher: InTech 2008, ISBN-
13:9783902613417

Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad 10
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (¢wiczenia, laboratorium itd.) 30
prowadzacymi

Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzacym 10

Lektura w ramach przygotowania do zaje¢ 30

Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po 10
llos¢ godzin pracy zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu

studenta bez kontaktu z : : .

) Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany

prowadzacymi . 10

temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu 10
Ogodtem bilans czasu pracy 110

llos¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 5



Zatgcznik nr 7 do Zarzagdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018

Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w module specjalnosci)

MECHATRONIKA (studia niestacjonarne 2 stopnia)
(nazwa specjalnosci)

Nazwa Energoelektronika

Nazwa w j. ang. Power Electronics

dr hab. inz. Piotr Kulinowski, prof. AFIE! RIS
Koordynator
UP
Dr inz. Wiktor Hudy
Mgr inz. Piotr Migo
Punktacja ECTS* 1

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem kursu jest uzyskanie przez studenta wiedzy dotyczgcej szeroko pojetej energoelektroniki. Na
kursie omawiane sg m.in. zagadnienia zwigzane z elementami elektrotechnicznymi stuzgcymi do
budowy systemoéw energoelektronicznych. Zdobyta wiedza i umiejetnosci majg postuzy¢ do krytycznej
oceny tych uktadéw. Kurs prowadzony jest w jezyku polskim.

Efekty uczenia sie

Odniesienie do efektow

L dla specjalnosci
Efekt uczenia S|e dla kUI‘SU (okreélonych w karcie
programu studiéw dla modutu
specjalnosciowego)

W01 Zna podstawowe pojecia, definicje, okreslenia W01, W02, W03, W13
zwigzane z elektroenergetyka

W02 Zna systemy wytwarzajace energie elektryczng, WO01, W02, W03, W13
Zna systemy przesytowe i sposoby przetwarzania
energii elektrycznej

Wiedza



Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sig dla kursu (okreslonych w karcie programu
studiéw dla modutu
specjalnosg)
UO1 Umie krytycznie przeanalizowa¢ wybrane ukfady uol
elektroenergetyczne
Umiejetnosci U02 Umie zbada¢ wybrane elementy uo1

elektroenergetyczne

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
Kompetencije programu studiéw dla modutu
spoteczne specjalnosciowego)
K01 wspétdziata w zespole w ramach opracowywania | KO2, KO3
projektu
Organizacja
o Wyktad Cwiczenia w grupach
Forma zaje¢
W)
A K L S P E
Liczba godzin 10 15

Opis metod prowadzenia zaje¢

Zajecia prowadzone sg w formie wyktadu akademickiego oraz ¢wiczen laboratoryjnych. W trakcie
zaje¢ prowadzona jest dyskusja na temat stosowanych rozwigzan.



Formy sprawdzania efektow uczenia sie
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Zajecia laboratoryjne koncza sie kolokwium zaliczeniowym w formie ustnej lub

Kryteria oceny pisemnej

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematow)

Podstawowe pojecia, definicje, okreslenia
Wytwarzanie energii elektrycznej

Czysta energia

Systemy przesylowe

Uktady przetwarzajgce energie elektryczng

arwNE

Wykaz literatury podstawowe]

1. Pir6g S.: Energoelektronika. Uktady o komutacji sieciowej i o komutacji twardej,
Wydawnictwo AGH, Krakéw 2006

Wykaz literatury uzupetniajgce;j



Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad 10
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (éwiczenia, laboratorium itd.) 15
prowadzgcymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym
Lektura w ramach przygotowania do zaje¢ 2
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po
llo$¢ godzin pracy studenta zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu
bez kontaktu z . . .
. Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany
prowadzacymi . 3
temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu
Ogotem bilans czasu pracy 30
llos¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 1



Zatgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018

Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w module specjalnosci)

MECHATRONIKA

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Mechatronika
Nazwa w j. ang. Mechatronics
Zespot dydaktyczny
Koordynator dr inz. Piotr Czaja

Dr hab. inz. Piotr Kulinowski, prof.
UP

Dr inz. Wiktor Hudy
Punktacja ECTS* 3

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem kursu jest:

- poznanie poje¢ z zakresu mechatroniki,

- poznanie zasad dotyczacych sterowania, regulacji i zarzagdzania systemami w ukfadach
mechatronicznych

- poznanie technik sterowania stosowanych w uktadach mechatronicznych
- poznanie mozliwosci wykorzystania aktoréw i sensoréw w uktadach mechatronicznych

- poznanie mozliwosci wykorzystania robotéw w systemach mechatronicznych

Przedmiot prowadzony jest w jezyku polskim.



Efekty uczenia sie

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu
¢ (okreslonych w karcie

programu studiow dla
specjalnosci)

WOL1 - zna pojecia z zakresu mechatroniki, wo1
WO02 — zna zasady dotyczgce sterowania, regulacji WO01, W02, W03, W11,
) i zarzgdzania systemami w uktadach W12
Wiedza mechatronicznych, zna techniki sterowania stosowane

w uktadach mechatronicznych

WO03 - zna mozliwosci wykorzystania sensoréw w

uktadach mechatronicznych, zna mozliwosci

wykorzystania robotéw w systemach

mechatronicznych w01, W10, W1l

Odniesienie do efektow

o dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu

(okreslonych w karcie programu

Umiejetnoéci studiéw dla specjalnosci)

U01 - umie opracowac systemy mechatroniczne uo1
pracujgce w roznych gateziach techniki,

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu
¢ (okreslonych w karcie

programu studiéw dla
specjalnosci)
K01 — w sposdéb profesjonalny realizuje powierzone K01

Kompetencje zadania,
spofeczne

K02 — umie pracowac w zespole
K02



Organizacja
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Liczba godzin

Opis metod prowadzenia zajec

Zajecia prowadzone sg w formie wykfadu tematycznego.

Formy sprawdzania efektéw uczenia sie
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Wykfad:
- wedtug regulaminu studiéw

- prezentacja wybranego zagadnienia z mechatroniki, analiza i mozliwosci
zastosowania w ukfadach technicznych

- aktywnosc¢ na zajeciach
- egzamin w formie pisemnej lub ustnej

Kryteria oceny

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematow)

1. Podstawowe pojecia mechatroniki

2. Sterowanie, regulacja, zarzgdzanie

2.1 Sterowanie analogowe, binarne i cyfrowe

2.2 Strowanie kombinacyjne i sekwencyjne

2.3 Regulacja

2.4 Zarzgdzanie

3. Techniki sterowania

3.1 Sterowanie mechaniczne

3.2 Sterowanie elektryczne

3.3 Sterowanie pneumatyczne i hydrauliczne

3.4 Sterowanie binarne i cyfrowe

3.5 Sterowanie programowalne PLC

4. Sensoryka

4.1 Aktory elektromagnetyczne, ptynowe oraz nowego rodzaju
4.2 Sensory

5 Uktady mechatroniczne z wykorzystaniem robotéw
6 Wybrane przykifady systeméw mechatronicznych

Wykaz literatury podstawowe;j

1 D. Schmid, A. Baumann, et all: ,Mechatronika — podrecznik dla uczniéw $rednich
i zawodowych szkot technicznych”, Wydawnictwo REA, Warszawa 2002..

2 B. Heimann, W. Gerth, K. Popp.: ,Mechatronika — komponenty, metody, przykfady, Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa 2013.

3 T. Kaczorek, A. Dzielinski, W. Dabrowski, R. Lopatka: ,Podstawy teorii sterowania”, Wydawnictwo
WNT, Warszawa 2013.

4 J. Brzézka: ,Regulatory cyfrowe w automatyce”, Wydawnictwo MIKOM, Warszawa 2002.



Wykaz literatury uzupetniajgcej

1. Opracowanie zbiorowe: ,Poradnik mechatronika”, REA, Warszawa 2015

2. Praca zbiorowa pod kier. Olszewski M.: Podstawy mechatroniki. Podrecznik dla uczniow szkét

$rednich
i zawodowych szkot technicznych, REA, Warszawa 2006

3. Steinbuch M.: Mechatronics. The Science of Intelligent Machines, ELSEVIER, ISSN: 0957-4158

Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad 20
llos¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (¢wiczenia, laboratorium itd.)
prowadzacymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym 5
Lektura w ramach przygotowania do zajec 5
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po 15
llo¢ godzin pracy studenta zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu
bez kontaktu z . . -
prowadzacymi Przygotowanie projektu lub prezer_ltaCJl na podany 10
temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu 20
Ogotem bilans czasu pracy 75
llo$¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 3



Zatgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018
Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w specjalnosci)

MECHATRONIKA

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Modele kinematyczne w mechatronice
Nazwa w j. ang. Kinematic models in mechatronics
Zespot dydaktyczny
Koordynator dr inz. Maciej Zajgc

dr inz. Maciej Zajac

Punktacja ECTS* 1

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem ksztatcenia jest zdobycie wiedzy dotyczgcej wykorzystania modeli kinematycznych
uktadow z wiezami do sterowanie manipulatorem robota przemystowego.

Efekty uczenia sie

Odniesienie do efektow
L dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
programu studiow dla
specjalnosci)

W01 zna metody opisu kinematyki bryty sztywnej, w10

W02 ma wiedze odnosnie opisu kinematyki uktadow  \w10
Wiedza z wigzami,

W03 ma wiedze odnosnie wyznaczania potozenia W10

i orientacji manipulatora robota przemystowego.

W04 ma wiedze odnosnie zastosowania metody
elementoéw skonczonych w wieloosiowym
pozycjonowaniu manipulatora robota przemystowego.

W05



Odniesienie do efektow
dla specjalnosci
(okreslonych w karcie programu
studiow dla specjalnosci)
UO01 potrafi wyznaczyé potozenie i orientacje bryly UO1

sztywnej w przestrzeni,

Efekt uczenia sie dla kursu

Umiejetnosci
U02 umie zastosowaé notacje Denavita-Hartenberga do  UO1
rozwigzania zadania prostego kinematyki,

U03 potrafi stworzy¢ prosty model robota przemystowego | U03
w programie bazujgcym na metodzie elementow
skonczonych.

Odniesienie do efektow
L dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
programu studiéw dla
specjalnosci)

Kompetencije KO1, potrafi dziata¢ w zespole, K02
spoteczne
K02, wykazuje sie kreatywnoscig i tworczym K03
my$leniem.

Organizacja

Cwiczenia w grupach

Forma zaje¢ Wykiad
(W)
K L S P E
Liczba godzin 10 15

Opis metod prowadzenia zajeé

Zajecia prowadzone sg formie wyktadu i éwiczen laboratoryjnych na ktérych prowadzacy
rozwigzuje przyktadowe zadanie wraz ze studentami. W ramach pracy laboratoryjnej,
studenci otrzymujg do realizacji projekt indywidualny.



Formy sprawdzania efektow ksztatcenia
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Ocena z projektu indywidualnego.

Kryteria oceny

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematow)

SN S

Potozenie i orientacja bryty sztywnej w przestrzeni.
Opis fancucha kinematycznego manipulatora.
Notacja Denavita-Hartenberga.

Zadanie proste kinematyki.

Wykaz literatury podstawowe]

1.

2.

3.

Craig J. J., Wprowadzenie do robotyki, Mechanika i sterowanie, Wydawnictwo
Naukowo-Techniczne, Warszawa 1995.

Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W., Modelowanie i sterowanie robotéw, PWN
2003,

Szkodny T., Kinematyka robotéw przemystowych, Wydawnictwo Politechniki Sigskiej,
20009.

Wykaz literatury uzupetniajgce;j

PwbnE

Leyko J , Mechanika ogdlna Statyka i kinematyka, PWN, 2002,

Niziot J. Metodyka rozwigzywania zadan z mechaniki Warszawa, WNT 2002,
Spong M.W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotéw. WNT, Warszawa 1997.
Wrotny L. T., Kinematyka i dynamika maszyn technologicznych i robotow
przemystowych, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 1996.



Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad 10
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (éwiczenia, laboratorium itd.) 15
prowadzacymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym 2
Lektura w ramach przygotowania do zajec 7
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po B
llo$¢ godzin pracy studenta zapoznaniu sie¢ z niezbedna literaturg przedmiotu
bez kontaktu z . . .
. Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany
prowadzacymi )
temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu --
Ogotem bilans czasu pracy 34
llos¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 1



Zatgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018
Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w module specjalnosci)

MECHATRONIKA (studia stacjonarne 2 stopnia)

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Pneumatyka i Elektropneumatyka
Nazwa w j. ang. Pneumatics and Electropneumatics
Zespot dydaktyczny
Koordynator dr inz. Wiktor Hudy

mgr inz. Piotr Migo

Punktacja ECTS* 2

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem kursu jest uzyskanie przez studenta wiedzy dotyczacej urzgdzeh pneumatycznych i
elektropneumatycznych. Na zajeciach omawiane sg m.in. zawory, elementy wykonawcze, ttoczyska
jednostronnego i dwustronnego dziatania, czujniki obecnosci, przekazniki czasowe. Zdobyta wiedza i
umiejetnosci majg postuzy¢ do samodzielnego zbudowania uktadu mechatronicznego. Kurs
prowadzony jest w jezyku polskim.

Efekty uczenia sie

Odniesienie do efektow

L dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
programu studiéw dla modutu
specjalnosciowego)

} W01 Zna podstawowe pojecia, definicje, okreslenia W01, W03, W07, W11
Wiedza oraz zasadnicze cechy elementéw wchodzacych
w skfad uktadéw pneumatyki
W02 Zna podstawowe pojecia, definicje, okreslenia | W01, W03, W08, W11
oraz zasadnicze cechy elementéw wchodzgcych
w skfad uktadéw elektropneumatyki
W03 zna systemy mechatroniczne w01, W09



Umiejetnosci

Kompetencje
spoteczne

Forma zaje¢

Liczba godzin

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia si¢ dla kursu (okreslonych w karcie programu
studiéw dla modutu
specjalnosg)

UO1 Umie zbudowac¢ z dostepnych elementéw ukfad uol

wykonawczy oparty o elementy pneumatyczne
U02 Umie zbudowac¢ z dostepnych elementéw ukfad uol

wykonawczy oparty o elementy elektropneumatyczne
U03 umie wyciggng¢ wnioski i zdiagnozowac uol

zaprojektowane systemy mechatroniczne

Odniesienie do efektow

o dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie

programu studiéw dla modutu
specjalnosciowego)
K01 ma swiadomos¢ koniecznosci stosowania K01
skomplikowanych systemdw mechatronicznych
K02 wspétdziata w zespole w ramach opracowywania K02, KO3

projektu
Organizacja
Wyktad Cwiczenia w grupach
(W)
A K L IS p E
3 20

Opis metod prowadzenia zajec

Zajecia prowadzone sg w formie wyktadu akademickiego oraz ¢wiczen laboratoryjnych. Na
wyktadzie Studenci poznajg podstawowe elementy uktadéw pneumatyki i elektropneumatyki, z
ktérych na zajeciach laboratoryjnych budujg uktady o zadanej funkcjonalnosci. W trakcie zaje¢
prowadzona jest dyskusja na temat stosowanych rozwigzan mechatronicznych. Przedmiot
zakonczony jest kolokwium.



Formy sprawdzania efektow uczenia sie
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W01 X X X X
W02 X X X X
W03 X X X X
uo1 X X X
uo2 X X X
uo3 X X X X
K01 X X
K02 X X

Ocena koncowa jest oceng z kolokwium z zaje¢ laboratoryjnych. Na ocene kohcowa

Kryteria oceny . wptyw biezace ocenianie na poszczegdlnych zajeciach.

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematow)

Podstawowe pojecia, definicje, okreslenia

Przyciski monotabline, bistabilne

Ttoczyska jednostronnego i dwustronnego dziatania
Zawory pneumatyczne i elektropneumatyczne
Przekaznik czasowy

Czujniki pneumatyczne i elektropneumatyczne
Elementy logiki: AND oraz OR

NogakrownrE

Wykaz literatury podstawowe]

1. Dindorf R.: Hydraulika i pneumatyka, Wydawnictwo Politechniki Slgskiej, 2003
2. Materiaty szkoleniowe firmy Festo Didactic

Wykaz literatury uzupetniajgce;j

1. System pomocy programu Fluid Sim



Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad 5
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (¢wiczenia, laboratorium itd.) 20
prowadzgcymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym 5
Lektura w ramach przygotowania do zaje¢ 10
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po
llo$¢ godzin pracy studenta zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu
bez kontaktu z . . .
. Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany
prowadzacymi . 10
temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu
Ogotem bilans czasu pracy 50
llos¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 2



Zatgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018
Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w specjalnosci)

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Praktyka zawodowa
Nazwa w j. ang. Apprenticeship
Zespot dydaktyczny
Koordynator Drinz. Pawet Hyjek
Dr inz. Pawet Hyjek
Punktacja ECTS* 3

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem ksztalcenia jest potgczenie teorii z praktykg i przygotowanie studenta do pracy w firmie
informatycznej, technologicznej, a takze w osrodkach badawczo-rozwojowych tych branz, instytucie
naukowo-badawczym lub w przedsigbiorstwie przemystowym na stanowiskach, na ktérych wymaga sie
kwalifikacji zawodowych, inzynierskich. Student nabywa umiejetnosci praktycznych, ktére uzupetniajg
i pogtebiajg wiedze uzyskang w dotychczasowym toku zaje¢ dydaktycznych na Uczelni oraz uzyskuja
miedzy innymi podstawy do prowadzenia wiasnej dziatalnosci gospodarczej z tego zakresu.



Efekty uczenia sie

Wiedza

Umiejetnosci

Kompetencje
spoteczne

Odniesienie do efektow

o dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie

programu studiow dla
specjalnosci)

W zaleznosci od miejsca odbywania praktyki przez
studenta, w szczegdlnosci
W01 ma szczegdtowg wiedze na temat procesu w02, W03
wytwarzania zadaniowego,
W02 Ma rozszerzong i pogtebiong praktyczng wiedze WO01, W03, W04
badawcza, technologiczng i/lub informatyczng

W03 ma rozszerzong wiedze na temat problemow w02, W03
danej branzy i ich rozwigzywaniem,
W04 ma szczegotowg wiedze co do specyfiki zakiadu, W03

w ktorym odbywat praktyke

Odniesienie do efektow

Efekt uczenia sie dla kursu dla specjalnosci
(okreslonych w karcie programu

studiéw dla specjalnosci)
W zaleznosci od miejsca odbywania praktyki przez
studenta, w szczegdlnosci

U0l Potrafi powigza¢ wiedze teoretyczng z jej uo1
praktycznym wykorzystaniem

U02 potrafi zaplanowa¢ i zorganizowaé¢ swojg prace uos
U03 potrafi rozwigzywaé zadania i biezgce problemy u02-uU06

wystepujgce w danej branzy

Odniesienie do efektow

L dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie

programu studiow dla
specjalnosci)
W zaleznosci od miejsca odbywania praktyki przez
studenta, w szczegolnosci
KO1Rozumie potrzebe ciggtego  podnoszenia K01
kompetencji zawodowych, potrafi inspirowaé i
organizowaé proces uczenia sie innych oséb

K02 Potrafi wspotdziataé w zespole K02
K03 Zna priorytety stuzgce realizacji okreslonego K03
zadania K03

K04, wykonuje swoje zadania w sposéb profesjonalny,
wykazuje kreatywnos¢ oraz konsekwencje w trakcie
realizacji zadan



Organizacja

Wyktad Cwiczenia w grupach

(W)

Forma zaje¢
K L S P E

Liczba godzin 80

Opis metod prowadzenia zajec

Kierownictwo Instytutu Nauk Technicznych zostawia studentowi inicjatywe w wyborze
przedsiebiorstwa,

w ktorym bedzie odbywat praktyke. Wybor miejsca praktyki powinien by¢é dokonany na podstawie
profilu danej firmy.

Profil dziatalnos$ci zaktadu:

- powinien by¢ zgodny z kierunkiem studiow Edukacja Techniczno-Informatyczna i specjalnoscia
mechatronika,

- powinien umozliwi¢ zrealizowanie celdéw praktyki, okreslonych w programie merytorycznym praktyki,
- réwnoczesnie umozliwi¢ studentowi wybdr przedsiebiorstwa, ktérego profil jest zgodny z jego
zainteresowaniami lub przynajmniej do tych zainteresowan zblizony.

Student powinien uzyskaé oswiadczenie przedsiebiorstwa o gotowosci przyjecia na bezptatng praktyke
i mozliwosci zorganizowania praktyki zgodniej z programem merytorycznym uzgodnionym z
instytutowym kierownikiem praktyk. Propozycja studenta odnosnie wyboru miejsca praktyki powinna
by¢ przedstawiona kierownikowi praktyk zawodowych do akceptaciji.

Osoba odpowiedzialna (opiekun) w danym zaktadzie pracy/przedsiebiorstwie za prowadzenie praktyki
pozostaje w ciggtym kontakcie z kierownikiem praktyk, zgtaszajgc mu wszelkie problemy, uwagi i
whnioski wynikajgce z obserwacji postepéw w edukaciji praktycznej studenta.

Formy sprawdzania efektéw uczenia sie
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W01 X
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W04 X
uo1 X
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uo03 X
K01 X
K02 X
KO3 X
K04 X



Do obowigzkéw studenta nalezy sporzadzenie dokumentacji z przebiegu praktyki.
Dokumentacja zawiera:

- raport (sprawozdanie) z przebiegu praktyki lub dzienniczek praktyki,

- w przypadku, gdy dzienniczek praktyki nie jest prowadzony — zaswiadczenie
z Zaktadu o odbytej praktyce.

Ocena obejmuje:

. punktualnos¢ i obowigzkowos¢,
. przestrzeganie zasad etyki zawodowej,
. umiejetno$¢ samodzielnej realizacji powierzonych zadan,

sposoéb realizacji zadah zawartych w harmonogramie praktyki.

Rezultatem praktyki moze by¢ roéwniez przygotowane przez studenta portfolio
(dokumentacja dokonan), ktére zawiera podstawowe informacje dotyczgce pracodawcy
(ogolne informacje o profilu jego dziatalnosci), termin i czas praktyki, zadania i projekty,
ktére student wykonywat.

Portfolio/dziennik praktyk pozwala dodatkowo zweryfikowac czy cele i rezultaty praktyki
zawodowej zostaty wypetnione. Jest to (wraz z opinig mentora oraz wnioskami
kierownika praktyk ze strony Uczelni) dokumentacja ktérg student przedkiada
kierownikowi praktyk zawodowych Instytutu Nauk Technicznych do oceny
i stanowi podstawe zaliczenia praktyki.

Kierownik praktyk poprzez wpis do indeksu w systemie Wirtualna Uczelnia
dokumentuje zaliczenie praktyki

Kryteria oceny

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematow)

W zalezno$ci od miejsca odbywania praktyki — zgodnie z programem merytorycznym uzgodnionym
z instytutowym kierownikiem praktyk

Wykaz literatury podstawowe;j

W zaleznosci od miejsca odbywania praktyki zgodnie z zaleceniami i po konsultacji indywidualne;j
z opiekunem zaktadowym i/lub instytutowym kierownikiem praktyk

Wykaz literatury uzupetniajgce;j

W zaleznosci od miejsca odbywania praktyki zgodnie z zaleceniami i po konsultacji indywidualne;j
z opiekunem zaktadowym i/lub instytutowym kierownikiem praktyk



Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (¢wiczenia, laboratorium itd.) 80
prowadzgcymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym 2
Lektura w ramach przygotowania do zajec
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po
llo$¢ godzin pracy studenta zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu
bez kontaktu z . . .
. Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany
prowadzacymi .
temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu
Ogotem bilans czasu pracy 82
llo$¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 3



Zafgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018

Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w module specjalnosci)

MECHATRONIKA (studia stacjonarne 2 stopnia)

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Programowanie robotéw
Nazwa w j. ang. Programming robots
Zespot dydaktyczny
Koordynator Dr inz. Wiktor Hudy
Mgr inz. Piotr Migo
Punktacja ECTS* 5

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem kursu jest uzyskanie przez studenta wiedzy i umiejetnosci dotyczacej programowania robota
przemystowego Kawasaki. Kurs prowadzony jest w jezyku polskim.

Efekty uczenia sie

Odniesienie do efektow

o dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
programu studiéw dla modutu
specjalnosciowego)

Wiedza WO01 Zna podstawowe pojecia, definicje, okreslenia W01, W03, W04, W09,
zwigzane z robotami przemystowymi W12, W13

W02 Zna sposoby programowania wybranego ramienia | W01, W03, W04, W07,
robota w09, W11l



Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia si¢ dla kursu (okreslonych w karcie programu
studiéw dla modutu
specjalnos¢)
UO1 Umie za pomocg recznego programatora uo01, U02, Uo6
zaprogramowac ramie wybranego robota
Umiejetnosci u01, U02, Uo6

U02 Umie za pomocg komputera PC zaprogramowac
ramie wybranego robota

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
Kompetencije programu studiéw dla modutu
spoteczne specjalnosciowego)
K01 wspétdziata w zespole w ramach opracowywania | K02, KO3
projektu
Organizacja
o Wyktad Cwiczenia w grupach
Forma zajec
W)
A K L S P E
Liczba godzin 5 30

Opis metod prowadzenia zajec

Zajecia prowadzone sg w formie wyktadu akademickiego oraz éwiczenh laboratoryjnych. Na
zajeciach laboratoryjnych studenci programujg ramie przemystowego uniwersalnego robota
Kawasaki. Przedmiot zakohczony jest egzaminem.



Formy sprawdzania efektow uczenia sie
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Ocena koncowa jest wystawiana na podstawie napisanego przez Studenta programu

Kryteria oceny  ,hstugujacego ramie robota Kawasaki

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematow)

Podstawowe pojecia, definicje, okreslenia

Zasady bezpieczenstwa stosowane na liniach produkcyjnych z robotami przemystowymi
Sposoby poruszania robotem

Uktady wspotrzednych

Uzyteczne funkcje sterujgce ramieniem robota

Programowanie przy uzyciu recznego programatora

Programowanie przy uzyciu komputera PC

Program K-Roset

ONoU~WNE

Wykaz literatury podstawowe;j

1. Kost G.G.: Programowanie robotéw przemystowych, Wydawnictwo Politechniki Slgskiej,

2001
2. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W.: Planowanie zadan i programowanie robotéw,

Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, 1999
3. Materiaty szkoleniowe firmy ASTOR poziomu podstawowego i rozszerzonego

Wykaz literatury uzupetniajgce;j

1. Pomoc programu K-Roset



Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad 5
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (¢wiczenia, laboratorium itd.) 30
prowadzgcymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzacym 10
Lektura w ramach przygotowania do zajec 30
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po 15
llosé godzin pracy zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu
studenta bez kontaktu z . . .
) Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany
prowadzacymi . 15
temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu 5
Ogodtem bilans czasu pracy 110
llo$¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 5



Zatgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018
Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w module specjalnosci)

mechatronika

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Przetwarzanie sygnatdow w czasie rzeczywistym
Nazwa w j. ang. Real-time signal processing
Zespot dydaktyczny
Koordynator

Dr hab. inz. Piotr Kulinowski
dr inz. Wiktor Hudy

) dr inz. Piotr Migo
Punktacja ECTS* 2

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Zasadniczym celem kursu jest uzyskanie przez studenta wiedzy i umiejetnosci dotyczacych
programowania uktadéw przetwarzajgcych sygnaty w czasie rzeczywistym. Uktady realizowane sg za
pomoca zestawdw uruchomieniowych z procesorami sygnatowymi. Jednym z istotnych celow jest
stymulowanie aktywnego i tworczego korzystania z wiedzy oraz umiejetnosci nabytychy wczesniej w
ramach réznych przedmiotéw (min. programowanie w jezyku C/C++, elektronika, technika
mikroprocesorowa, przetwarzanie cyfrowe sygnatow).



Efekty uczenia sie

Wiedza

Umiejetnosci

Kompetencje
spoteczne

Forma zaje¢

Liczba godzin

Efekt uczenia sie dla kursu

W01 Zna pojecia, definicje, okre$lenia zwigzane z

przetwarzaniem sygnatdw w czasie rzeczywistym

mikroprocesorowych,

w

W02 Ma wiedze na temat archtektury uktadow

szczegolnosci

wykorzystujacych procesory sygnatowe

rzeczywistym

Efekt uczenia sie dla kursu

U01 Potrafi pracowac zaréwno z czescig sprzetowa jak i

Srodowiskiem programistycznym zestawu

uruchomieniowego z procesorem sygnatowym
U02 Potrafi implementowac algorytmy przetwarzania

sygnatéw w zestawie uruchomieniowym z

procesorem sygnatowym

Efekt uczenia sie dla kursu

K01 potrafi wspotdziata¢ w matym zespole w ramach

pracy nad miniprojektami

K02 wykazuje sie twérczym podejsciem do
rozwigzywania stawianych probleméw

Organizacja

Wyktad

(W)

L S

20

Odniesienie do efektow

dla specjalnosci
(okreslonych w karcie
programu studiéw dla modutu
specjalnosciowego)

WO1, W03, W06

W01, W03, W06

W03 Zna podstawowe struktury danych i algorytmy  WO01, W03, W06
zwigzane z przetwarzeniem sygnatdéw w czasie

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci
(okreslonych w karcie programu
studiow dla modutu
specjalnosg)

U011, U0z, Uuo4
U011, U0z, Uo4

Odniesienie do efektow

dla specjalnosci
(okreslonych w karcie
programu studiéw dla modutu
specjalnosciowego)

K02, KO3

K02, KO3

Cwiczenia w grupach



Opis metod prowadzenia zajec

Zajecia prowadzone sg w formie wyktadu akademickiego oraz éwiczen laboratoryjnych. Wyktad wigze
i rozszerza zagadnienia wczesniej omawiane na kilku pokrewnych przedmiotach ukazujgc specyfike
przetwarzania sygnatéw w czasie rzeczywistym.

Na zajeciach laboratoryjnych studenci w interakcji z prowadzgcym wykonujg miniprojekty w
zespotach dwuosobowych.

Formy sprawdzania efektow uczenia sie
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Samodzielna, aktywna praca w dwuosobowych zespotach przy kolejnych
Kryteria oceny ~ miniprojektach jest oceniana na biezaco w formie ustnej dyskusji.

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematow)

1. Uktady mikroprocesorowe ze szczegdlnym uwzglednieniem uktadéw opartych na procesorach
sygnatowych — architektura, specyfika

2. Urzadzenia peryferyjnie (przetworniki A/C, C/A; transmisja danych peryferia-procesor)

3. Struktury danych oraz algorytmy zwigzane przetwarzaniem sygnatéw w czasie rzeczywistym (np.

bufor cykliczny, krétkoczasowa transformata fouriera)

Przerwania sprzetowe

Srodowisko programistyczne VisualDSP++ (korzystanie z bibliotek, debugging)

Implementacja uktadéw pracujgcych w czasie rzeczywistym

o gk



Wykaz literatury podstawowej

1.

2.

Nogakw

©®

S. W. Smith, Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw. Praktyczny poradnik dla inzynierow i
naukowcéw, BTC 2007

S. W. Smith, The Scientist and Engineer's Guide to Digital Signal Processing (wersja
elektroniczna w jezyku angielskim dostepna pod adresem www.dspguide.com)

R. G. Lyons - Wprowadzenie do cyfrowego przetwarzania sygnatéw, WKit, Warszawa 1999
Prata S.: Jezyk C. Szkota programowania, wydanie V, Helion 2006.

Prata S.: Jezyk C++. Szkofa programowania, wydanie V, Helion 2006.

I. Horton Visual C++ 2005. Od podstaw, Helion, 2008

Woon-Seng Gan, Sen M. Kuo, Embedded signal processing with the Micro Signal
Architecture, John Wiley & Sons, Inc. 2007

Getting Started With SHARC® Processors, Analog Devices, Inc. 2010

VisualDSP++ 5.0 Run-Time Library Manual for SHARC® Processors, Analog Devices, Inc.
2012

10. ADSP-21469 EZ-Board® Evaluation System Manual, Analog Devices, Inc. 2012
11. ADSP-214xx SHARC® Processor Hardware Reference, Analog Devices, Inc. 2012

Wykaz literatury uzupetniajgcej

1.
2.
3.

4.
5.
6

T. P. Zielinski - Od teorii do cyfrowego przetwarzania sygnatéow, WKit,, Warszawa 2006

R. N. Bracewell, Przeksztatcenie Fouriera i jego zastosowania, Wydawnictwa Naukowe-
Techniczne, Warszawa,1968

R. E. Bryant and D. R. O'Hallaron,Computer Systems: A Programmer's Perspective, Prentice
Hall, 2011

I. Horton, Ivor Horton's Beginning Visual C++ 2010, Wiley, 2010

J. G. Proakis, V. K. Ingle, Digital Signal Processing with Matlab, CL-Engineering, 2006
Hazarathaiah Malepati, Digital Media Processing, DSP Algorithms Using C, Elsevier 2010

Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Nakfad Pracy Studenta)

Wyktad 5
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (éwiczenia, laboratorium itd.) 20
prowadzgcymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym 5
Lektura w ramach przygotowania do zajec 25

llo$¢ godzin pracy studenta

Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po
zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu

bez kontaktu z

prowadzacymi Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany

temat (praca w grupie)

Przygotowanie do egzaminu

Ogoétem bilans czasu pracy 55

llo$¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 2



Zatgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018

Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w module specjalnosci)

MECHATRONIKA (studia niestacjonarne 2 stopnia)

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Sensoryka
Nazwa w j. ang. Sensors
Zespot dydaktyczny
Koordynator dr inz. Wiktor Hudy
Dr inz. Piotr Czaja
Mgr inz. Piotr Migo
Punktacja ECTS* 2

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem kursu jest uzyskanie przez studenta wiedzy dotyczacej czujnikdw stosowanych w przemysle.
Omawiane sg m.in. czujniki cyfrowe indukcyjne, pojemnosciowe optyczne oraz kontaktrony. Kurs
prowadzony jest w jezyku polskim.

Efekty uczenia sie

Odniesienie do efektow

o dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie

programu studiéw dla modutu
specjalnosciowego)

Wiedza W01 Zna podstawowe czujniki stosowane w przemysle W01, W03, W08, W11,
w13



Umiejetnosci

Kompetencje
spoteczne

Forma zaje¢

Liczba godzin

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie programu
studiéw dla modutu

specjalnosg)

U01 Umie zbadac petle histerezy wybranego czujnika uo1

Odniesienie do efektéw
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu (okreslonych w karcie
programu studiéw dla modutu

specjalnosciowego)

K01 ma swiadomos$¢ koniecznosci stosowania Ko1

skomplikowanych systemdw mechatronicznych

K02 wspoétdziata w zespole w ramach opracowywania | K02, KO3

projektu
Organizacja
Wyktad Cwiczenia w grupach
(W)
A K L S P E

10

Opis metod prowadzenia zajeé

Zajecia prowadzone sg w formie ¢wiczen laboratoryjnych. Na laboratoriach badane sg czujniki
cyfrowe. Wyznaczana jest m.in. petla histerezy dla kazdego z czujnikéw dla kazdej z prébek
materiatu. Przedmiot zakoriczony jest kolokwium ustnym lub pisemnym.



Formy sprawdzania efektow uczenia sie

@© >
= g 3 E 2 = £
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S 2 2 8 S o 27T S N W
w 5 O < £ £ 2
wo1 X X X X
uo1 X X
K01
K02 X

Kryteria oceny Ocena koncowa jest oceng z kolokwium w formie pisemnej lub ustne;j. .

Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematow)

Podstawowe pojecia, definicje, okreslenia
Czujnik indukcyjny

Czujnik pojemnosciowy

Czujniki optyczne

Kurtyny optyczne

Czujnik analogowy odlegtosci

oukhwnrE

Wykaz literatury podstawowe;j

1. Gajek A.: Czujniki. Wydawnictwa Komunikacji i tgcznosci, Warszawa 2008
2. Materiaty szkoleniowe firmy Festo Didactic

Wykaz literatury uzupetniajgce;j

pisemny

Inne

X XX X



Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (éwiczenia, laboratorium itd.) 10
prowadzgcymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym 7
Lektura w ramach przygotowania do zaje¢ 8
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po
llo$¢ godzin pracy studenta zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu
bez kontaktu z . . .
. Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany
prowadzacymi .
temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu 15
Ogotem bilans czasu pracy 40
llos¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 2



Zatgcznik nr 7 do Zarzgdzenia Nr RD/Z.0201-2-4/2018
Prorektora ds. Ksztatcenia

KARTA KURSU (realizowanego w module specjalnosci)

Mechatronika

(nazwa specjalnosci)

Nazwa Ukfady napedowe w mechatronice
Nazwa w j. ang. Power systems in mechatronics
Zespot dydaktyczny
Koordynator dr inz. Wiktor Hudy

dr inz. Piotr Czaja

Punktacja ECTS* 1

Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem kursu jest:

- poznanie ogolnej charakterystyki uktadéw wykonawczych stosowanych w mechatronice
- poznanie elektrycznych uktadéw wykonawczych stosowanych w mechatronice
- poznanie pneumatycznych i hydraulicznych uktadéw wykonawczych stosowanych w mechatronice

- poznanie inteligentnych uktadéw stosowanych w mechatronice m.in. piezoelektrycznych

Przedmiot prowadzony jest w jezyku polskim.



Efekty uczenia sie

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu
¢ (okreslonych w karcie

programu studiow dla
specjalnosci)

W01 — zna ogdling charakterystyke uktadéw wo01, W12
wykonawczych wykorzystywanych w mechatronice,
zna elektryczne uktady wykonawcze stosowane

) w mechatronice
Wiedza

W02 - zna pneumatyczne i/lub hydrauliczne uktady

wykonawcze stosowane w mechatronice , zna

inteligentne uktady wykonawcze stosowane wo1, W07, wi2
w mechatronice

Odniesienie do efektow

o dla specjalnosci
Efekt uczenia sie dla kursu

(okreslonych w karcie programu

o . . studiow dla specjalnosci)
Umiejetnosci

UO01 - umie opracowac ukfad wykonawczy majgcy uo1
zastosowanie w systemach mechatronicznych,

Odniesienie do efektow
dla specjalnosci

Efekt uczenia sie dla kursu
¢ (okreslonych w karcie

programu studiéw dla
specjalnosci)
K01 — w sposéb profesjonalny realizuje powierzone K01

Kompetencje zadania,
spoteczne

K02 — umie pracowac w zespole
K03



Organizacja

Cwiczenia w grupach

. Wyktad
Forma zajec
W)
K L S P E
Liczba godzin 10 10

Opis metod prowadzenia zajec

Prowadzony jest wyktad tematyczny. Na laboratorium Studenci wykonujg ¢wiczenia zgodnie
Z programem.

Formy sprawdzania efektéw uczenia sie

®©
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Wo1 X X X X
W02 X X X X
uo1 X X X X
Ko1 X X X X
K02 X X X X

Wyktad:
- wedtug regulaminu studiéw

- prezentacja wybranego zagadnienia z uktadéw napedowych wykorzystywanych
w mechatronice z uwzglednieniem analizy i mozliwosci zastosowania.

- aktywnos$c¢ na zajeciach

Laboratorium:

- wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych przewidzianych w programie
- zaliczenie poszczegolnych ¢wiczen

Kryteria oceny



Uwagi

Tresci merytoryczne (wykaz tematéw)

Ogolna charakterystyka ukladéw wykonawczych

Ukfady wykonawcze w urzgdzeniach i systemach mechatronicznych
Elektryczne uktady wykonawcze

. Pneumatyczne i hydrauliczne uktady wykonawcze

. Inteligentne uktady wykonawcze

abrwd =

Wykaz literatury podstawowej

1. Praca zbiorowa: ,Urzgdzenia i systemy mechatroniczne cz. 1i2”, Wydawnictwo REA, Warszawa
2009

2. Z. Stein: ,Maszyny i naped elektryczny”, Wydawnictwo Szkolne i Pedagogiczne, Warszawa 1989

3. D. Schmid, A. Baumann, et all: ,Mechatronika — podrecznik dla uczniéw $rednich i zawodowych
szkét technicznych”, Wydawnictwo REA, Warszawa 2002.

4. Praca zbiorowa: ,Poradnik Inzyniera Elektryka”, Wydawnictwo Naukowo - Techniczne Warszawa
1989.

Wykaz literatury uzupetniajgce;j

1. M. Henzel: ,Mechatroniczne uktady wykonawcze, Warszawa 2010.

2. B. Heimann, W. Gerth, K. Popp: ,Mechatronika — komponenty, metody, przykfady, Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa 2013.



Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad 10
llo$¢ godzin w kontakcie z Konwersatorium (éwiczenia, laboratorium itd.) 10
prowadzgcymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym 1
Lektura w ramach przygotowania do zajec 2
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po 4
lloé godzin pracy studenta zapoznaniu sie z niezbedng literaturg przedmiotu
bez kontaktu z - - -
prowadzacymi Przygotowanie projektu lub prezer_ltaCJl na podany 3
temat (praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu
Ogotem bilans czasu pracy 30
llos¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika 1



