Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne
pierwszego stopnia

Poziom i forma
studiow

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /
Sciezka przedmiot wspodlny Profil ksztalcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . Kod przedmiotu MYARS03001
przedmiotu Podstawy robotyki Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 30 15 30 0 0 0 0 Punkty ECTS 7
Przedmioty . .
wprowadzajace Mechanika techniczna

Cele przedmiotu

Zapoznanie z podstawowg wiedzg zwigzanych z robotykq oraz budowa i zastosowaniem robotéw oraz ich
komponentéw sktadowych. Kinematyka i dynamika manipulatora. Wprowadzenie do programowania
robotéw przemystowych.

Wyktad: Klasyfikacja robotow, struktury kinematyczne, pojecia z zakresu teorii maszyn i mechanizmoéw.
Zadanie proste i odwrotne kinematyki. Notacja Denavita-Hartenberga (D-H). Wprowadzenie do
modelowania dynamiki uktadéw wielocztonowych. Sensory i aktory stosowane w robotach. Rodzaje

pm;::ﬁféwe przektadni mechanicznych stosowanych w budowie ramion robotéow. Uktady wizyjne, metody
rozpoznawania obrazow jako elementy uktadow sterowania robotow. Podstawy programowania, jezyki
programowania i struktury programowe. Cwiczenia: Analiza kinematyki i wprowadzenie do dynamiki
manipulatora. Laboratorium: Programowanie rzeczywistych manipulatoréw przemystowych.

dy(';/zlaitt(;gne Wykiad informacyjno-problemowy; Cwiczenia przedmiotowe; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyklad: egzamin
Cwiczenia: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbollefelktu Zakladane efekly uczenia sie Odniesienie do kierynkpwych
uczenia sie efektéw uczenia si¢
EUf zna podstwowe terminy zwigzane z teorig maszyn i mechanizméw, robotem i | AR1_WO1  AR1_W06
robotyka
EU2 potrafi zdefiniowa¢ i zna zasade dziatania poszczegdlinych komponentow | ART-W05
robota
. . . ART_WO05
EU3 zna metody i narzedzia stuzace do progamowania robota
EUd potrafi wyznaczyé parametry D-H niezbedne do rozwigzywania zadan | AR1-WO02 AR1_UOT AR1_U02
kinematyki robota lub manipulatora
EU5 potrafi okre$li¢ podstawowa dynamike mechanizmu manipulatora ARTUDT AR1UOZART_UO3
EUS umie zachowujac przepisy BHP, obstuzy¢ i zaprogramowa¢ wybrany | AR1_U03 AR1_U04 AR1_U12
manipulator przemystowy AR1_K02
Sﬁr;l;?]liaef;ztu Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma Zaj?/\(/:érr;/?ili(atgjraej zachodz
EU1 Wyktad: egzamin; W
EU2 Wyktad: egzamin; W
EU3 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EU4 Cwiczenia: jedno kolokwium; C
EUS Cwiczenia: jedno kolokwium; C
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 30
Udziat w éwiczeniach 15
Wyliczenie | Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do egzaminu z wykfadu; obecnos¢ na egzaminie 36
Przygotowanie do ¢wiczen 22




Przygotowanie do zaliczenia ¢wiczen 3
Przygotowanie do laboratorium 28
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 175
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 82 3,3
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajgciami o charakterze praktycznym 109 4,4

1. Honczarenko J., Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2010.
2. Zdanowicz R., Podstawy robotyki. WPS, Gliwice, 2011.

roécmona | 3 Szkodny T., Zbiér zadar z podstaw robotyki. WPS, Gliwice, 2013.
4. Craig J. J., Wprowdzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie. WNT, Warszawa, 2003.
5. Spong M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotéw, WNT, Warszawa, 1997.
1. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W., Modelowanie i sterowanie robotéw. PWN, Warszawa,
2003.
2. Buratowski T., Postawy robotyki. Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Techniczne AGH, Krakéw 2006.
Literatura | 3. Wittbrodt E., Adamiec-Wéjcik I., Wojciech S. Dynamics of flexible multibody systems: rigid finite element
uzupetniajaca | method. Springer Science & Business Media, 2007.
4. Adamiec-Wdjcik I., Modelling dynamics of multibody systems using homogenous transformations.
Wydawnictwo ATH, 2003.
5. Morecki A., Knapczyk J., Podstawy robotyki. WNT, Warszawa, 1999.
ehoss | Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
owal@) | drinz. Roman Trochimezuk 2019-09-23




Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sclezka przedmiot wspodlny Profil ksztatcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . . . e Kod przedmiotu MYARS03002
przedmiotu Kinematyka i dynamika mechanizméw Rodza] przscimiots obowiazkowy
Formy zaje W C L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 15 0 0 15 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioty . .
wprowadzajace Mechanika techniczna

Cele przedmiotu

Zapoznanie z metodami analizy kinematycznej i dynamicznej wybranych mechanizméw.

Wyktad: Kinematyka uktadow réwnolegtych. Metoda sztywnych i podatnych elementéw skornczonych.
Fundamentalne zasady sztywnych i gietnych mechanizméw. Holonomicznos¢ i nieholonomiczno$é
systemow. Analiza mechanizmoéw poddanych drganiom wiasnym i wymuszonym. Analiza strukturalna

pro;:fnﬂwe mechanizmdw. Uktady Denavita-Hartenberga. Analiza kinematyczna wybranych mechanizméw. Réwnania
Lagrange'a | i Il rodzaju w odniesieniu do manipulatoréw. Dynamika konstrukcji 1D wyliczana na podstawie
metody elementow skoficzonych. Projekt: Wyznaczanie dynamiki uktadow robotycznych z wykorzystaniem
oprogramowania MATLAB i Adams.

dymﬂ‘;‘iﬁne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia si¢

Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia si¢
. : . . : . . ART_W02 ART_W05 AR1_UO1
EU1 zna i potrafi poprawnie sklasyfikowac uktady holonomiczne i nieholonomiczne - - -
: . . - AR1_UOT AR1_UO8
EW2 potrafi wyznaczy¢ parametry ruchu fancuchéw kinematycznych - -
EU3 zna i potrafi rozwigza¢ zadanie dynamiki przy uzyciu sztywnych lub podatnych | AR1_W03 AR1_W05 AR1_U01
elementéw skoriczonych AR1_U08
- zna i potrafi przeanalizowa¢ prosty uktad dynamiczny poddany drganiom |ART-WO03 AR1_WO05 AR1_UOt
wiasnym lub wymuszonym AR1_U08
: . . AR1_UOT ART_U04 ART_U08
EU5 potrafi zastosowa¢ metode Lagrange'a do wyznaczania réwnan ruchu - - -

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Forma zaje¢, na ktorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych W p
postepow w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
Eul Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezgcych W p
postepow w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUS Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosSci na zajeciach;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach projektowych 15
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 13
Wyiiczenie Przygotowanie do zadan projektowych 16
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacii) 6
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 5
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4




Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym | 47 | 1,9

Literatura

1. Cannon R.H., Dynamika uktadéw fizycznych, WNT, Warszawa, 2003.
2. Morecki A., Podstawy robotyki. Teoria manipulatoréw i robotow, WNT, Wydawnictwo poprawione,

podstawowa | \Narszawa, 2002.
3. Honczarenko J., Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2011.
1. Craig J.J., Introduction to robotics: mechanics and control. Pearson Education, Harlow 2004.
2. Uicker, J. J. Jr., Pennock G. R. and Shigly J. E., Theory of machines and mechanisms, Oxford University
Press, Third Edition, 2008.
Literatwra | 3. Angeles J., Keceskementhy A., Kinematics and dynamics of multi-body systems, Springer Publisher,
uzupetniajaca | 1995,
4. Norton R. L., Design of machinery: an introduction to the synthesis and analysis of mechanisms and
machines, McGraw-Hill, Fifth Edition, 2011.
5. Bevan T., Theory of machines, Published by Pearson Education, Third Edition, 2009.
:::,?Zﬁiz Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
owalia) | drinz. Andrzej Koszewnik 2019-09-23




Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
$ciezka przedmiot wspolny Profil ksztalcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Kod przedmiotu MYARS03003
przedmiotu Napedy elektryczne Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 15 0 30 0 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty ilen i i
Wprowadzajace Elektrotechnika i elektronika

Cele przedmiotu

Zdobycie wiedzy z zakresu budowy i zasady dziatania wybranych elektrycznych uktadéw napedowych z
silnikami pradu statego, jedno i trojfazowymi silnikami pradu przemiennego oraz z silnikami krokowymi.
Nabycie umiejetnosci prowadzenia podstawowych obliczen zwigzanych z napedami i ich doborem,
wyznaczania punktu pracy oraz podstawowych parametréw wybranego uktadu napedowego. Nabycie
umiejetnosci fgczenia, uruchamiania, badania oraz prowadzenia pomiaréw charakterystyk prostych
uktadéw napedowych. Nabycie umiejetnosci prowadzenia symulacji komputerowych charakterystyk
elektromechanicznych uktadéw napedowych z silnikami pradu statego i przemiennego.

Tresci
programowe

Wykiad: Podziat, wlasciwosci i zastosowania napeddw elektrycznych. Elektryczne uktady napedowe -
podstawowe definicje, podzespoty, obszary zastosowan. Sprzezenia zwrotne, ksztattowanie charakterystyk
mechanicznych silnikow. Rozruch, regulacja predkosci katowej i hamowanie silnika pradu statego, silnika
pradu przemiennego jednofazowego i trojfazowego. Napedy przeksztattnikowe z silnikiem pradu statego
(schematy blokowe, zasada dziatania, wiadciwosci i zastosowania). Regulacja czestotliwo$ciowa predkosci
obrotowej wybranych silnikow pradu przemiennego. Cyfrowo-analogowe ukfady regulacji predkosci katowej
i pofozenia. Uktady regulacji potozenia z silnikami krokowymi oraz napedy serwomechanizmowe. Napedy
liniowe. Dobér silnikéw elektrycznych do maszyn roboczych. Elektryczne wyposazenie i zabezpieczenia
uktadéw napedowych. Laboratorium: Obliczenia ustalonego punktu pracy oraz podstawowych parametrow
uktadu napedowego z obcowzbudng maszyng pradu statego oraz maszyng asynchroniczna. Wyznaczanie
charakterystyk elektromechanicznych uktadu napedowego z obcowzbudng maszyng pradu statego,
szeregowg maszyng pradu statego oraz asynchronicznymi tréjfazowymi maszynami pradu przemiennego.
Przeprowadzenie symulacji komputerowych tych uktadow.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu
uczenia sie

Odniesienie do kierunkowych

Zaktadane efekty uczenia si¢ efektow uczenia sie

rozumie i potrafi opisa¢ charakterystyki mechaniczne silnikow elektrycznych i | AR1-W06  AR1_U04

EU1
maszyn roboczych
EU2 zna metody regulacji predkosci w wybranych uktadach napedowych z silnikami | AR1_W08  AR1_W08
pradu statego i przemiennego
EU3 potrafi zaplanowa¢ i przeprowadzi¢ pomiary charakterystyk mechanicznych | AR1_U04
wybranego uktadu napedowego
EUd potrafi zrealizowa¢ i omoéwi¢ dziatanie badanego ukladu napedowego, jest|AR1_U04 AR1_K02
gotoéw do jego oceny na poziomie inzynierskim
EUS potrafi wykona¢ pomiary wielkosci elektrycznych i mechanicznych oraz | AR1_U02  AR1_U04
poprawnie opracowac wyniki i na ich podstawie wyciggna¢ odpowiednie wnioski
potrafi pracowa¢ indywidualnie i w zespole z zastosowaniem zasad BHP na | AR1_U11 AR1_U0S AR1_U12
EU6 stanowisku pracy oraz wymieniaC opinie na temat realizacji wykonywanego
zadania
Szngt;c;lizfsilétu Sposoby weryfikaciji efektéw uczenia sie Fg&ij;%ér;zkkggj?
EUT Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EW2 Wyktad:  egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw  wejSciowych, | W L




sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EU3 Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
Eul Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 25
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 19
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 52 2,1
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 60 2,4
1. Antal L., Zagadnienia maszyn, napeddw i pomiardw elektrycznych. Wroctaw: Oficyna Wydawnicza
Politechniki Wroctawskiej, 2009.
2. Zdanowicz R., Podstawy robotyki. WPS, Gliwice, 2011.
, 3. Chodnikiewicz K., Moszczynski L., Zbior zadan z podstaw napedu elektrycznego z rozwigzaniami,
socnowa | Warszawa, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, 2014, ,
4. tastowiecki J., Napedy elektryczne w automatyce i robotyce, Kielce, Wydawnictwo Politechniki Slgskiej,
2011.
5. Orlowska-Kowalska T., Bezczujnikowe uktady napedowe z silnikami indukcyjnymi, Wroctaw: Oficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, 2003.
1. Gieras J. F., Piech Z. J., Tomczuk B. Z., Linear synchronous motors: transportation and automation
systems, Boca Raton: CRC/Taylor & Francis, 2012.
2. Wildi T.i; Electrical Machines, Drives and Power Systems, Sixth Edition, Pearson Education
Literatura International, 2006.
uzupetniajaca | 3, Sieklucki G., Automatyka napedu, Wydawnictwa AGH Krakéw 2009.
4. Przepiorkowski J., Silniki elektryczne w praktyce elektronika. Wydawnictwo BTC, Warszawa 2007.
5. Przyborowski W., Kaminski G., Maszyny elektryczne, Warszawa, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Warszawskiej, 2014.
f::ﬂ’zﬁgz Katedra Energoelektroniki i Napedéw Elektrycznych Data opracowania programu
owala | drinz. Adam Kuzma 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow :::r:::zst:;:
Specjalnos¢ /
écieska przedmiot wspolny Profil ksztatcenia ogoélnoaka
dyplomowania
Nazwa Komputerowo wspomagane projektowanie w inzynierii Kod przedmiotu MYARS!
przedmiotu mechanicznej Rodzaj przedmiotu obowiqz
Formy Zaje(’; i W C L P PS T S Semestr 3
liczba godzin 15 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty i i
Wprowadzajace Rysunek techniczny mechaniczny

Cele przedmiotu

Zapoznanie z miejscem sytemu CAD w zintegrowanych systemach projektowania i wytwarzania. Omdwienie |
typéw modeli CAD. Omowienie mozliwosci wykorzystania modeli brytowych przy projektowaniu czesci i urzadzen w
robotyce. Przedstawienie mozliwo$ci wykorzystania modeli CAD w projektowaniu zespotéw robotycznych w post:
kinematycznych otwartych i zamknietych. Nabycie umiejetnoSci tworzenia parametrycznych modeli czgsci i ztozen c
rysunkow technicznych na podstawie wykonanych modeli brytowych. Zapoznanie z tworzeniem animacji i w
podstawie wykonanego modelu 3D.

Tresci

Wyktad: Struktura zintegrowanego systemu projektowania i wytwarzania CIM. Miejsce sytemu CAD w zintegrowany
projektowania i wytwarzania. Rodzaje modeli CAD. Zalety i mozliwo$ci modelowania brytowego. Wykorzystanie r
systemach CAM i CAE. Modelowanie geometryczne uktadéw mechanicznych w automatyce i robotyce. Wykorz)
CAD w projektowaniu zespotow robotycznych w postaci tancuchéw kinematycznych otwartych i zamknietych. \

programowe | grafiki wektorowej i rastrowej na potrzeby tworzenia modeli 3D. Formaty zapisu grafiki wektorowe;j i rastrowej. Projel
edycja parametrycznych modeli cze$ci. Opracowanie dokumentaciji technicznej 2D cze$ci, na podstawie modelu 3D.
Ztozeh metoda ,0d dotu do géry”. Wykonanie projektu zespotu robotycznego. Wygenerowanie rysunkéw wykonaw
rysunkéw ztozeniowych urzadzenia. Wykonanie analizy ruchu zespotu robotycznego.

dymﬂ‘;‘gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

S?J/?Zbeﬂi:f:iktu Zaktadane efekty uczenia sie Odniesienje (
e efektow
EU1 zna i potrafi sklasyfikowa¢ typy modeli CAD /2211:\3/833 ﬁi‘
EU2 zna i potrafi wykorzysta¢ modele CAD w procesach wytwarzania i w obliczeniach numerycznych | ART-W03 AR
wytrzymatosci konstrukcii AR1_U08
EU3 zna i potrafi wykorzysta¢ modele CAD w metodach szybkiego prototypowania i w procesie inzynierii | AR1_W03 AR
odwrotne; AR1_U08
EU4 potrafi edytowaé modele brytowe ARTUOS AR
EUS5 potrafi wykonaé model ztozenia na podstawie modelu czesci ARTUOS AR
EUS potrafi okresli¢ wtasciwosci fizyczne obiektu brylowego i przeprowadzi¢ analize ruchu zespotu | AR1_UO3 AR
robotycznego
EU7 potrafi opracowa¢ dokumentacje 2D obiektu na podstawie modelu 3D AR1UOS AR
EU8 jest gotow do doksztatcania sie AR1KOT
Sh/?zk;%li:f:ilétu Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Fggr;;g;j
EUf Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, W
dyskusiji i aktywnosci na zajeciach;
U2 Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, W
dyskusiji i aktywnosci na zajeciach;
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, W
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach;




EUS

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy,
zajeciach;

dyskusji i aktywnosci na

EUG

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy,
zajeciach;

dyskusji i aktywnosci na

EU7

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy,
zajeciach;

dyskusji i aktywnosci na

EU8

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy,
zajeciach;

dyskusji i aktywnosci na

Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach)

Liczb

Wyliczenie

Udziat w wykfadach

Udziat w zajeciach projektowych

Przygotowanie do zaliczenia wyktadu

Przygotowanie do zadan projektowych

Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji)

Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych

Udziat w konsultacjach

RAZEM

1

Wskazniki iloSciowe

Godziny

Nakiad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela

50

Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym

71

Literatura
podstawowa

1. Fischer U. [i in.]: Poradnik mechanika, opracowanie w j. polskim Potrykus J., Wydawnictwo REA, 2014.
2. Keska P., SolidWorks 2013, Modelowanie cze$ci, ztozenia, rysunki, Wydawnictwo CADvantage, 2013.
3. Kurmaz L, Kurmaz O., Podstawy konstruowania weztdw i czesci maszyn: podrecznik konstruowania, 2011.

Literatura
uzupetniajaca

1. Czasopisma branzowe (np., Design News Polska, Projektowanie i Konstrukcje Inzynierskie).
2. Lombard M., ,SolidWorks 2011 Parts Bible”, Wiley Publishing, 2011.

3. Lombard M., ,SolidWorks 2011 Asemmblies Bible”, Wiley Publishing, 2011.

4. SolidWorks Rysunki, Wydawnictwo CNS Solutions, 2012.

5. Portale internetowe (np., www.3dcad.pl, www.solidworks.com, www.cns.pl).

Jednostka
realizujgca

Katedra Mechaniki i Informatyki Stosowanej

Data opracowan

Program
opracowat(a)

dr inz. Pawet Dzienis
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Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow pierwszego stopnia
Specjalnosc /
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . , Kod przedmiotu MYARS03005
przedmiotu Teoria sygnatow Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 30 0 0 15 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty S .
wprowadzajace Matematyka Il, Elektrotechnika i elektronika

Cele przedmiotu

Przekazanie podstawowej wiedzy z zakresu teorii sygnatéw, w tym teoretycznych podstaw opisu i analizy
sygnatdéw oraz wyksztatcenie umiejetno$ci opisu i analizy sygnatéw w dziedzinie czasu i czestotliwosci,
zwiaszcza z wykorzystaniem techniki cyfrowej.

Wyktad: Wprowadzenie do teorii sygnatéw, klasyfikacja sygnatéw. Opis sygnatow zdeterminowanych. Opis
sygnatow losowych. Zagadnienie przetwarzania analogowo -cyfrowego - probkowanie, kwantyzacja i
kodowanie sygnatu, reguty poprawnego probkowania sygnatéw. Analiza sygnatow okresowych w

Tresci dziedzinie czestotliwosci. Analiza widmowa sygnatow z wykorzystaniem ciggtego i dyskretnego
programowe | przeksztatcenia Fouriera. Krotkookresowa transformata Fouriera. Podstawowe rodzaje modulacii
sygnatow. Wprowadzenie do filtracji, opisu i analizy filtréw cyfrowych. Projekt: Wyznaczanie
podstawowych parametrow sygnatéw. Generowanie przebiegdw. Analiza widmowa sygnatow. Analiza
widmowa z zastosowaniem okien czasowych. Prébkowanie i rekonstrukcja sygnatu.
dymﬂ‘;‘gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Odniesienie do
Sﬁ?zbe?:i:f;ktu Zaktadane efekty uczenia sie kierunkowych efektow
€ uczenia si¢
. . o : . . . AR1_W06
EU1 zna i rozumie zagadnienia zwigzane z teorig sygnatow i metod ich przetwarzania
EU2 potrafi stosowaé podstawowe pakiety oprogramowania uzytkowego do prezentacji | AR1-U03
wynikéw i analizy danych
EU3 potrafi opracowaé prosta dokumentacje dotyczaca realizacji zadania inzynierskiego | AR1-U06
i przygotowac tekst zawierajacy omoéwienie wynikdw realizacji tego zadania
. . . AR1_UT1
EU4 potrafi pracowa¢ samodzielnie i w zespole -

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wykfad: egzamin, W
U Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;
EU3 Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach;
Eul Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 30
Udziat w zajeciach projektowych 15
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 18
Wylczenie Przygotowanie do zadan projektowych 20
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 6
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 6
Udziat w konsultacjach 5

RAZEM 100




Wskazniki iloSciowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 52 2,1
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 52 2,1

1. Izydorczyk J., Ptonka G., Tyma G., Teoria sygnatéw. Helion, Warszawa, 2006.
2. Szabatin J., Podstawy teorii sygnatéw. WKL, Warszawa 2003.

socsmowa | 3- Wojnar A., Teoria Sygnatow, WNT, Warszawa, 2009 (Wydawnictwoll).
4. Zielinski T., Cyfrowe przetwarzanie sygnatow. Od teorii do zastosowan, WKL, Warszawa 2009.
5. Lyons R., Wprowadzenie do cyfrowego przetwarzania sygnatéw. WKL, Warszawa 2010.
1. Pasko M., Walczak J., Teoria sygnatow, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice,1999.
Literatura | 2. Zielinski T., Cyfrowe przetwarzanie sygnatow, WKL, 2005.
uzupelniagjaca | 3 Schilling R.J., Harris S.L., Introduction to digital signal processing using MATLAB, Cengage Learning,
2012.
osse | Katedra Automatyki i Robotyki Deta opracowania programu
vy | dr hab. inz. Jolanta Pauk, prof. PB 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow pierwszego stopnia
Specjalnosc /
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa N Kod przedmiotu MYARS03006
orzedmiotu Programowanie w jezyku C++ Rodza] przedmiol obowiazkowy
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 15 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioty . .
wprowadzajage Programowanie w jezyku C

Cele przedmiotu

Zapoznanie z technikami programowania obiektowego w jezyku C++. Nabycie umiejetnosci projektowania
i implementowania programéw w oparciu o0 paradygmat programowania obiektowego w jezyku C++.

Wyktad: Pojecia: klasy, obiektu, metody, pola. Tworzenie i usuwanie obiektow. Interfejs i implementacja
klasy, hermetyzacja. Sktadowe statyczne. Kompozycja i dziedziczenie. Polimorfizm. Klasy wewnetrzne.
Kontenery w C++. Kontenery sekwencyjne. Kontenery asocjacyjne. Wyjatki w C++. Projekt: Tworzenie i

proggﬁf(i)we usuwanie obiektow. Tworzenie klas. Stosowanie hermetyzacji. Uzycie kompozycji i dziedziczenia do
tworzenia nowych klas. Uzycie metod wirtualnych. Stosowanie wyjatkéw do obstugi bteddéw czasu
wykonania. Uzywanie typow interfejsowych. Tworzenie klas generycznych. Projektowanie klas programu
na podstawie opisu stownego systemu. Implementowanie wigkszych programow.

dymﬂ‘;‘gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywnoSci na

zajeciach
Symbol_efe_ktu Zaktadane efekty uczenia sie kierﬁ)r?;;;syliﬂlzf:ﬁtéw
uczenia sig uczenia si¢
. . "y . AR1_W04
EU1 zna i rozumie techniki programowania obiektowego
EU2 zna i rozumie biblioteki standardowe jezyka C++ AR1WWo4
EU3 potrafi projektowa¢ i implementowa¢ programy z wykorzystaniem technik [ ART_U03
programowania obiektowego w jezyku C++
EU4 potrafi wykrywaé btedy r6znego typu i je neutralizowac AR1UO3
Sﬁzmi:f;gu Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie g&iﬁﬁé&ﬁéﬁ?
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
EUd Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 15
Udziat w zajeciach projektowych 30
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 5
Wyliczenie Przygotowanie do zadan projektowych 6
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentaciji) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 2
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 55 2,2

Literatura | 1. Schildt H., Programowanie C++. Wydaw. RM, Warszawa 2002.




podstawowa

2. Eckel B., Thinking in C++. Helion, Gliwice 2002.
3. Allain A., C++: przewodnik dla poczatkujacych. Helion, Gliwice 2014.

Literatura

1. Jedrzejec B., Programowanie w jezyku C i C++: skrypt dla informatykow i automatykéw. Oficyna

Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej, Rzeszow 2017.

uzupetniajaca | 2, Stroustrup B., Jezyk C++: kompendium wiedzy. Helion, Gliwice 2014.
3. Josuttis N. M., C++ biblioteka standardowa. Helion, Gliwice 2014.
ﬂ:;:ﬁgf; Katedra Systeméw Informacyjnych i Sieci Komputerowych Data opracowania programu
Program

opracowat(a)

drinz. Tomasz Grzes

2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka

studia stacjonarne
pierwszego stopnia

Specjalnosc /
) pls'cjieZka . przedmiot wspolny Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
yplomowania
] i Kod przedmiotu MYARS03007
pryjdznf;tu Programowanie systeméw wbudowanych o ——— obowiazkowy
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 15 0 30 0 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioly Elektrotechnika i elektronika, Programowanie w jezyku C
wprowadzajace ’

Cele przedmiotu

Celem przedmiotu jest zdobycie wiedzy z zakresu programowania systemoéw wbudowanych dziatajacych
pod kontrolg systemu operacyjnego (Linux). Wynikiem przedmiotu jest nabycie przez praktycznych
umiejetnosci w konfiguracji i programowaniu systemu na platformie wbudowanej opartej na systemie
operacyjnym Linux.

Tresci

Wyktad: Systemy wbudowane: definicja, zastosowania, rynek. Platformy sprzetowe dla systeméw
wbudowanych. Podstawowe narzedzia powtoki. Wykorzystanie gotowych narzedzi tworzenia systemu:
Crosstool-NG, BusyBox, Buildroot. Konfiguracja i kompilacja jadra. Etapy uruchomiania systemu.
Tworzenie aplikacji dla systemow wbudowanych. Laboratorium: Budowanie kompilowanego skrosnie
toolchaina. Kompilacja skrosna jadra systemu wbudowanego Linux. Tworzenie minimalistycznego systemu

programowe
" z zastosowaniem programu BusyBox. Budowanie kompletnego systemu z zastosowaniem skryptow
Buildroot. Tworzenie $rodowiska developerskiego do tworzenia i uruchamiania oprogramowania dla
systemoéw wbudowanych. Tworzenie oprogramowania dla systeméw wbudowanych w tym: obstuga GPIO,
generacja sygnatéw PWM, obstuga czujnikéw, obstuga interfejséw komunikacyjnych.
dygﬂaﬁz‘gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektoéw uczenia si¢
posiada wiedze dotyczaca systemow wbudowanych, dziatajacych pod kontrolg | AR1-W04
EU1 systemu operacyjnego (Linux) oraz platform sprzetowych dla systeméw
wbudowanych,
posiada wiedze z zakresu podstawowych narzedzi powtoki systemu Linux, | AR1_W04 AR1_W08
EU2 konfiguracji i kompilacji jadra oraz gotowych narzedzi tworzenia systemu dla
platformy wbudowane;j,
£U3 posiada umiejetnosci w zakresie implementacji systemu na platformie | AR1_U03  AR1_U06
wbudowanej,
umie przygotowac $rodowisko programistyczne do skrosnej kompilacji i tworzenia | AR1-U03
EUd aplikacji dla systeméw wbudowanych w tym aplikacji umozliwiajacych: obstuge
GPIO, generacje sygnatow PWM, obstuge czujnikéw, wykorzystanie interfejséw
komunikacyjnych,
EUS potrafi pracowaé indywidualnie i w zespole; umie oszacowaé czas potrzebny na | AR1_U11

realizacje zleconego zadania.

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja

EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W

EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W

EU3 Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,

EUd Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,

EUS Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L

aktywnos$ci na zajeciach;

Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin




Udziat w wykfadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 10
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 9
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 50 2
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajgciami o charakterze praktycznym 50 2

1. Bis M., Linux w systemach embedded, Wydawnictwo BTC, Warszawa, 2011.

2. Bis M., Linux w systemach i.MX 6 series, Wydawnictwo BTC, Warszawa, 2015.

3. Skalski L., Linux embedded podstawy i aplikacie dla systeméw embedded, Wydawnictwo BTC,
Warszawa, 2012.

4. Monk S., Raspberry Pi: przewodnik dla programistow Pythona. Gliwice: Helion, 2014.

Literatura
podstawowa

_ 1. Abbott D., Linux for embedded and real-time applications, Burlington: Newnes, 2003.
Hieratuta | 9 Barry P., Python. Gliwice: Helion, 2011,

uzupetniajaca
3. Love R., Jadro Linuksa: przewodnik programisty, Helion, Gliwice, 2014.
oo Katedra Telekomunikacji i Aparatury Elektronicznej Data opracowania programu
E;?ag;iwa,(a) dr inz. Krzysztof Konopko 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogdInoakademicki
dyplomowania
Nazwa C Kod przedmiotu MYARS03008
przedmiotu Jezyk obcy Il angielski Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 0 30 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 2
Przedmioty . .
wprowadzajace Jezyk obcy | angielski

Cele przedmiotu

Doskonalenie znajomosci gramatyki jezyka angielskiego w pracach pisemnych. Poznanie zasobu
stownictwa jezyka angielskiego umozliwiajgcego komunikacje w okreslonych typowych sytuacjach, w tym
w $Srodowisku pracy. Umiejetno$¢ czytania dokumentacji technicznej oraz interpretacji podstawowych
informaciji z literatury obcojezycznej dotyczacej studiowanego kierunku.

Tematyka: Praca / kariera. Bezpieczenstwo. Planowanie. Wia$ciwo$ci i cechy materiatéw stosowanych w
procesach technologicznych, budowa i dziatanie wybranych urzadzeh. Gramatyka: Czas present
continuous, present simple oraz konstrukcja be going to. Stopien wyzszy przymiotnika i sposoby

pro;:ﬁf(i)we porownywania przedmiotow. Czas present perfect i past simple. Czasowniki modalne - strona czynna i
bierna. Formy czasownikdw po okreSleniach: if / when / after / until / unless / without / before. Tworzenie
pytan. Przewidywanie przysztosci: will + be able to, have to, need to; czasowniki modalne must / can /
can't, have to / don't have to.

ayimone | CWiCZEnia przedmiotowe;

Forma zaliczenia

Ocena testow S$rodsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i ustnych, prac
domowych pisemnych i ustnych

Symbol efektu o . Odniesieniedo’
uczenia sie Zakfadane efekty uczenia sig klerunkowygh (:‘?fektOW
uczenia sie

EUl posiada wiedze oraz umiejetno$¢ stosowania zasad gramatycznych jezyka | AR1-U10
angielskiego w pracach pisemnych

EU2 czyta ze zrozumieniem oraz pisze W jezyku angielskim teksty zwigzane ze |AR1_U10
studiowanym kierunkiem

EU3 zna podstawowe stownictwo dotyczace wybranych materiatow, maszyn i urzadzen AR1UTO

EU4 postuguje sie jezykiem angielskim w stopniu wystarczajacym do porozumiewania sie | AR1-U10
w okre$lonych sytuacjach

EUS potrafi pozyskiwa¢ i interpretowa¢ podstawowe informacje z literatury w jezyku | AR1_U10

angielskim

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EUT Ocena testow $rodsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
U Ocena testow $rodsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EU3 Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EUd Ocena testow Srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EUS Ocena testow $rddsemestralnych, testéw modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w éwiczeniach 30
Wviiczeni Przygotowanie do ¢wiczen 9
yliczenie - - . P
Przygotowanie do zaliczenia éwiczen 6

Udziat w konsultacjach 5




RAZEM 50
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 50 2
. 1. Bonamy D., Technical English 3. Pearson Longman, 2011.
socstmowa | 2- Jacques Ch., Technical English 3.- Workbook. Pearson Longman, 2011.
3. Materialy wtasne lektora oraz materialy z Internetu.
1. Bonamy D., Technical English 2. Pearson Longman, 2008.
. 2. Bonamy D., Technical English 4. Pearson Longman, 2011.
wzupoisinca | 3- Ibbotson M., Professional English in Use - Engineering, Cambridge University Press, 2009.
4. McCarthy M., O'Dell F., Academic Vocabulary in Use, Cambridge University Press, 2016.
5. Downes C., Cambridge English for Job Hunting, Cambridge University Press, 2008.
sedrosie | Studium Jezykow Obeych D T
Program mgr Wojciech Rogalski 2019-09-23

opracowat(a)
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Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogdInoakademicki
dyplomowania
Nazwa - Kod przedmiotu MYARS03009
przedmiotu Jezyk obcy Il rosyjski Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 0 30 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 2
Przedmioty L
wprowadzajace Jezyk obcy | rosyjski

Cele przedmiotu

Doskonalenie znajomos$ci gramatyki jezyka rosyjskiego w pracach pisemnych. Poznanie zasobu
stownictwa jezyka rosyjskiego umozliwiajacego komunikacje w okreslonych typowych sytuacjach, w tym w
Srodowisku pracy. Umiejetno$¢ czytania dokumentacji technicznej oraz interpretacji podstawowych
informaciji z literatury obcojezycznej dotyczacej studiowanego kierunku.

Zakres tematyczny: Charakterystyka cztowieka. Uczucia w stosunkach miedzyludzkich. Mieszkanie. Dom
marzen. Sposoby poszukiwania pracy. CV. Zwyczaje $wigteczne. Cze$¢ specjalistyczna: Wiasciwosci i

Tresci "y . C o . ,
programowe cechy matgrlalow stosowanych w procegach technologlcznych, budo_wa i dma’ramg wybr.anych urzadzen.
Zagadnienia gramatyczne: Formy liczby mnogiej rzeczownikow. Stopniowanie nieregularne
przymiotnikéw. Przystéwki. Spéjniki zdan podrzednie ztozonych.
ayimone | CWiCZENia przedmiotowe;

Forma zaliczenia

Ocena testow S$rodsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i ustnych, prac
domowych pisemnych i ustnych

SZTZZ‘;Ii:f:QU Zakladane efekty uczenia sig kierg:&:vs)izﬂlzfgitéw
uczenia sie

EUl posiada wiedze oraz umiejetno$¢ stosowania zasad gramatycznych jezyka | AR1_U10
rosyjskiego w pracach pisemnych

EU2 czyta ze zrozumieniem oraz pisze W jezyku rosyjskim teksty zwigzane ze | AR1-U10
studiowanym kierunkiem

EU3 zna podstawowe stownictwo dotyczace wybranych materiatow, maszyn i urzadzen AR1UTO

EU4 postuguje sie jezykiem rosyjskim w stopniu wystarczajacym do porozumiewania sie w | AR1_U10
okre$lonych sytuacjach

EUS potrafi pozyskiwaé i interpretowa¢ podstawowe informacje z literatury w jezyku | AR1_U10

rosyjskim

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EUT Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
U Ocena testow $rodsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EU3 Ocena testow $rodsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EUd Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EUS Ocena testow Srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w éwiczeniach 30
Przygotowanie do ¢wiczen 9
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia éwiczen 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 50

Wskazniki ilosciowe Godziny [ ECTS




Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 14

Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 50 2

1. Cieplicka M., Torzewska W., Pycckuin s3bik. Kompendium tematyczno-leksykalne 1. Wagros, Poznan,
2007.

Literatura
podstawowa | 2 Pado A., Start.ru 2. WSiP, Warszawa, 2006.
3. Milczarek W., Jezyk rosyjski od A do Z. Repetytorium. Kram, Warszawa, 2007
1. Kowalska N., Samek D., Praktyczna gramatyka jezyka rosyjskiego. REA, Warszawa, 2004.
Literatura 2. Materiaty z rosyjskojezycznych portali internetowych, prasy i ksigzek.

uzupetniajaca

3. Samek D., Rozmowki polsko-rosyjskie. REA, Warszawa, 2009.
4. Stownik naukowo-techniczny rosyjsko-polski. Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa, 1999.
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Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogdInoakademicki
dyplomowania
Nazwa C Kod przedmiotu MYARS03010
przedmiotu Jezyk obcy Il niemiecki Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 3
liczba godzin 0 30 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 2
Przedmioty L .
wprowadzajace Jezyk obcy | niemiecki

Cele przedmiotu

Doskonalenie znajomo$ci gramatyki jezyka niemieckiego w pracach pisemnych. Poznanie zasobu
stownictwa jezyka niemieckiego umozliwiajacego komunikacje w okreslonych typowych sytuacjach, w tym
w Srodowisku pracy. Umiejetno$¢ czytania dokumentacji technicznej oraz interpretacji podstawowych
informaciji z literatury obcojezycznej dotyczacej studiowanego kierunku.

Zakres tematyczny: jezyk niemiecki w Srodowisku pracy - proces rekrutacji, oferty pracy i teczka
kandydata, rozmowa kwalifikacyjna, obszary zadan w firmie; komunikacja w miejscu pracy - zlecanie

Tresci zadan; opisywanie wiasciwosci i cech. Cze$¢ specjalistyczna: Wiasciwosci i cechy materiatow
programowe | stosowanych w procesach technologicznych, budowa i dziatanie wybranych urzadzen. Gramatyka: tryb
rozkazujacy i przypuszczajacy (Konjunktiv I); czasowniki zwrotne i modalne (powtdrzenie); state zwigzki
czasownikowo-rzeczownikowe.
ayiatane | CWicZenia przedmiotowe;

Forma zaliczenia

Ocena testow S$rodsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i ustnych, prac
domowych pisemnych i ustnych

Sh/?Zt;%Iisfsilgu Zaktadane efekty uczenia sie kier?r?;clsvs;l.iﬂlgfgitéw
uczenia sie

EUf posiada wiedze oraz umiejetno$¢ stosowania zasad gramatycznych jezyka | AR1-U10
niemieckiego w pracach pisemnych

EU2 czyta ze zrozumieniem oraz pisze W jezyku niemieckim teksty zwigzane ze | AR1_U10
studiowanym kierunkiem

EU3 zna podstawowe stownictwo dotyczace wybranych materiatéw, maszyn i urzadzen ARLUTO

- postuguje sie jezykiem niemieckim w stopniu wystarczajacym do porozumiewania sig | AR1-U10
w okre$lonych sytuacjach

EUS potrafi pozyskiwa¢ i interpretowaé podstawowe informacje z literatury w jezyku | AR1_U10

niemieckim

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajeC, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EUT Ocena testow $rodsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EUo Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EU3 Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EUs Ocena testow $rddsemestralnych, testéw modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
EUS Ocena testow Srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, prac domowych pisemnych i ustnych;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w ¢wiczeniach 30
Przygotowanie do éwiczen 9
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia ¢wiczen 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 50




Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS

Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4

Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 50 2

Literatura

1. Perlmann-Balme, Michaela/Schwalb, Susanne/Matussek, Magdalena: Sicher! Deutsch als
Fremdsprache: Niveau B2: Kursbuch und Lektion 1-12, Minchen, Hueber Verlag, 2014.
2. Maria Steinmetz, Heiner Dintera, Deutsch fir Ingenieure, Springer Vieweg 2014.

podsiawona 3. Kuhn Ch., Niemann R. M., Winzer-Kiontke B.: studio d - Die Mittelstufe B2, Cornelsen Verlag 2010.
4. Valeska Hagner, Sabine Schllter, Im Beruf Kurs- und Arbeitsbuch, Hueber Verlag 2014.
1. Wioletta Omelianiuk, Halina Ostapczuk: Sach- und Fachtexte auf Deutsch, Teil 2, Politechnika
Biatostocka, Biatystok, 2010.
Literatura 2. Zespot red. Malgorzata Sokofowska, Anna Bender, Krzysztof Zak, Stownik naukowo-techniczny
uzupetniajaca | niemiecko-polski, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne 2007.
3. Materiaty wiasne prowadzacego (adaptowane i opracowane teksty z literatury fachowej oraz z
Internetu).
sedrosie | Studium Jezykow Obeych D T
owei) | mar Wioletta Omelianiuk 2019-09-23




