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

Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiéw . )
pierwszego stopnia
Specjalnos¢ / . ; , .
Sclezka przedmiot wspodlny Profil ksztalcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Wizualizacja procesow przemystowych Kod preedmiol MYARS05001
przedmiotu j1ap P y y Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 15 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty . o
Wprowadzajace Programowanie sterownikow PLC

Cele przedmiotu

Zapoznanie z systemami wizualizacji stosowanymi w warunkach przemystowych na przyktadzie
oprogramowania SCADA - InTouch Wonderware.

Tresci
programowe

Wyktad: Sposoby prezentacji przebiegu procesu i stanu obiektu, struktura systeméw wizualizacji,
projektowania interfejsu operatora, sposoby monitoringu i kontroli proceséw. Pojecie SCADA i HMI.
Przyktady programéw do wizualizacji proceséw przemystowych oraz aplikacji w nich wykonanych.
Algorytmy sterowania obiektow wykorzystywanych w InTouch. Wyznaczenie podziatu zadan migdzy
sterownik PLC, a oprogramowanie wizualizacyjne. Zasady opracowania programéw na sterownik PLC.
Etapy projektowania systemu wizualizacji procesu. Sposoby projektowania aplikacji wizualizacyjnych.
Konfiguracja komunikacji pomiedzy sterownikami réznych firm, a InTouch (konfiguracja sterownika oraz
I/O serwera). Rodzaje skryptéw oraz podstawowa sktadnia programu. Rodzaje alarméw oraz ich
deklaracja. Projekt: Projekt w $rodowisku InTouch: elementy edytora graficznego, tworzenie okien,
deklaracja zmiennych wewnetrznych oraz typu 1/O, przypisywanie potgczen animacyjnych, tworzenie
skryptéw. Wykonanie podprograméw oraz konfiguracja systemu w celu: wy$wietlania alarméw, raportow,
trenddw; utworzenia komunikacji z innymi aplikacjami Windows oraz ze sterownikiem PLC.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Projekt: ocena wykonanych projektdéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sig Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia sie
. . . o ART_WO04 AR1_WO7
EU1 zna i rozumie podstawowe pojecia z zakresu wizualizacji - -
o o . - ART_WO04 AR1_WO7
EU2 zna strukture systemow wizualizacji oraz sposoby komunikacji pomiedzy nimi - -
EU3 ma wiedze z zakresu rodzaju danych oraz zasad ich wykorzystywania w | AR1_W04 AR1_W05
systemach wizualizacji
: . . , . oo . AR1_U03
EU4 potrafi korzysta¢ z elementéw graficznych oraz je programowac i konfigurowac -
o . - ] o AR1_U03
EU5 potrafi konfigurowaé skrypty oraz je implementowa¢ w systemach wizualizacji -
: o . AR1_UT1
EUB potrafi tworzy¢ projekty indywidualne oraz zespotowe -

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
Eud Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Wyiiczenie Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach projektowych 30




Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 14
Przygotowanie do zadan projektowych 18
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacii) 12
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 50 2
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 71 2,8

Literatura

1. Podreczniki szkoleniowe. In Touch cz. 1. Tworzenie i serwisowanie aplikaciji. Astor Krakéw 2010.
2. Podreczniki szkoleniowe. In Touch cz. 2. Zagadnienia zaawansowane. Astor Krakow 2011.

podstawowa
3. Dzierzek K., Programowanie sterownikéw PLC GE-Fanuk. Wydawnictwo PB, Biatystok 2007.
1. Tworzenie i zarzagdzanie symbolami ArchestrA - podrecznik uzytkownika. Astor, Krakdw 2009.
. 2. In Touch 9.5. Podrecznik uzytkownika. Ttumaczenie z angielskiego. Astor Krakéw 2006.
uzt';ﬁti:jrgca 3. In Touch — Opis funkcji, pél i zmiennych systemowych. Tlum. z angielskiego. Astor Krakéw 2006.
4. InTouch HMI Application Management and Extension Guide. Wonderware 2013.
5. InTouch HMI Visualization Guide. Wonderware 2013.
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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 studiéw pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sclezka przedmiot wspodlny Profil ksztalcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . Kod przedmiotu MYARS05002
przedmiotu Programowalne uktady logiczne Rodzaj przecmiots obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 15 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioty . . . . oo
Wprowadzajace Programowanie mikrokontroleréw, Programowanie sterownikow PLC

Cele przedmiotu

Zapoznanie ze specyfika i budowg programowalnych uktadow logicznych. Nabycie umiejetnosci
programowania prostych uktadéw sterowania realizowanych w programowalnych uktadach logicznych.

Wyktad: Budowa i specyfika programowalnych uktadéw logicznych PLD/FPGA. Podstawy programowania

prog::émc(i)we uktadow PLD/FPGA - jezyk VHDL. Projekt: Programowanie uktadow kombinacyjnych, sekwencyjnych,
synchronicznych, automatéw stanu w jezyku VHDL.
ayiatone | Wykiad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projekiowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Symbol efektu

Zakiadane efekty uczenia sig Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia sie
EU1 zna i opisuje budowe wybranych uktadéw programowalnych PLD i FPGA AR1W04 — AR1UO7
EW2 zna i rozumie metody cyfrowego przetwarzania sygnatow AR1WO4 -~ AR1_1WOS
EU3 zna i wyjasnia gtéwne konstrukcje jezyka programistycznego VHDL AR1Wo4
potrafi zastosowac jezyk VHDL do programowania prostych uktadéw sterowania: | AR1_U07
EU4 kombinacyjnych,  sekwencyjnych,  synchronicznych, automatéow  stanu,

mikroprocesoréw

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
Eul Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach projektowych 30
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 5
Wylczenie Przygotowanie do zadan projektowych 6
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacii) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 2
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 55 2,2

Literatura
podstawowa

1. Kulesza Z., Programowanie sterownikdw czasu rzeczywistego w uktadach PLD i FPGA. Oficyna
Wydawnicza Politechniki Biatostockiej, Biatystok 2015.

2. Zwolinski M., Projektowanie uktadow cyfrowych z wykorzystaniem jezyka VHDL. WKit, Warszawa 2006.
3. Skahill K., Jezyk VHDL. WNT, Warszawa 2001.

4. Majewski J., Zbysinski P., Uktady FPGA w przyktadach. Wydawnictwo BTC. Warszawa 2007.




1. Woods R., McAllister J., Lightbody G., Yi Y., FPGA-based implementation of signal processing systems.

Willey, 2008.
, 2. Sacha K., Systemy czasu rzeczywistego. Warszawa, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej,
irpoisica | Warszawa 1999,
3. Zbysinski P., Pasierbinski J., Uktady programowalne: pierwsze kroki. Wydawnictwo BTC, Warszawa
2004.
4. Pasierbinski J., Zbysinski P., Uktady programowalne w praktyce. WKL, Warszwa 2002.
:::,:ﬁgfa Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
prograrm 2019-09-23
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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 studiéw pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspdiny Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . . Kod przedmiotu MYARS05003
przedmiotu Urzadzenia automatyki Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 30 0 30 0 0 0 0 Punkty ECTS 5
Wp"rf;;’ggj‘gce Podstawy automatyki, Napedy elektryczne, Napedy ptynowe

Cele przedmiotu

Zapoznanie z budowa, zasadg dziatania, parametrami i typowymi zastosowaniami urzadzen automatyki
procesow ciggtych: czujnikami i przetwornikami pomiarowymi, urzadzeniami wykonawczymi, urzadzeniami
regulacyjnymi. Elementy pomiarowe stosowane w liniach przemystowych: czujniki RFID i wspdtpraca ich ze
sterownikiem PLC. Pomiary w robotyce: pomiary punktowe i pomiary tablicowe. Nabycie umiejetnoSci
badania urzadzen automatyki, wyznaczania charakterystyk i ich doboru w uktadzie sterowania. Badanie
regulatoréw PID, przekaznikowych, wyznaczanie charakterystyk z wykorzystaniem Srodowiska WinCC.

Tresci

Wykiad: Rola czujnikdw, przetwornikéw pomiarowych, urzadzer wykonawczych, regulatorow w uktadzie
automatycznej regulacji. Wiasciwosci statyczne i dynamiczne urzadzehn pomiarowych i wykonawczych.
Budowa, zasada dziatania i parametry: przeptywomierzy, poziomomierzy, zaworéw, przepustnic
regulacyjnych, regulatorébw mikroprocesorowych, przetwornikéw cisnienia, czujnikow RFID. Pomiary
punktowe i pomiary tablicowe. Wspotpraca sterownika PLC i glowic RFID. Inteligentne materiaty:
piezoelektryczne, magnetostrykcyjne i z pamiecig ksztattu i ich zastosowan w uktadzie regulacji. Zasady

programote doboru urzadzen automatyki. Klasyfikacja i wiasciwo$ci systeméw czasu rzeczywistego. Przetworniki A/C i
C/A. Urzadzenia i metody do odzyskiwania energii z drgan. Inteligentne przetworniki, protokdt HART.
Procesor czasu rzeczywistego dSpace. Laboratorium: wyznaczanie wiasciwosci statycznych i
dynamicznych przetwornikéw pomiarowych, badanie uktadéw regulacji automatycznej réznych procesoéw,
wyznaczanie modelu matematycznego obiektu regulacii.

dyg"ael:@‘zne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

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

Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia sie

EUf zna zasade dziatania wybranych urzadzen automatyki i potrafi opisa¢ ich | AR1_WO1 AR1_UO1
Sposob dziatania

EU2 zna budowe wybranych urzadzen automatyki i na tej podstawie potrafi |AR1_WO7 ART_W08 AR1_UO7
szkicowac: schematy blokowe i ideowe, schematy automatyzacji

EU3 zna podstawowe parametry wybranych urzadzen automatyki w tym takze | AR1_WOT AR1_UO
nowoczesnych inteligentnych urzadzer pomiarowych i potrafi je wymieni¢

EUd zna zasady przetwarzania sygnatéw i potrafi wykona¢ pomiary wybranych | AR1_WO7 ~AR1_U04
wielkoSci nieelektrycznych

EUS5 potrafi poprawnie opracowac wyniki pomiaréw AR1UO4

EUS potrafi, zachowujac przepisy BHP, przeprowadzi¢ badania i wyznaczy¢ | AR1_UO4 AR1.U12
charakterystyki statyczne i dynamiczne wybranych urzadzen automatyki

EU7 potrafi pracowa¢ w zespole oraz jest gotéw do podporzadkowania sie zasadom | ART_U11  AR1_K02

W nim obowigzujacym

Symbol efektu

Sposoby weryfikaciji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EUT Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw  wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
U2 Wyktad:  egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw  wejSciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EU3 Wyklad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, | W L




sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Eus Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
EU7 Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 30
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 31
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 23
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 67 2,7
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 64 2,6
1. Turkowski M., Przemystowe sensory i przetworniki pomiarowe, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Warszawskiej, Warszawa 2002.
. 2. Pomiary: czujniki i metody pomiarowe wybranych wielko$ci fizycznych i sktadu chemicznego. Pod red. J.
pclgtlitstr:\zjor\?va Piotrowskiego. WNT, Warszawa 2009.
3. Kostro J., Elementy, urzadzenia i uktady automatyki, WSiP, Warszawa 2006.
4, Zawory regulacyjne. Energetyka i ciezkie warunki pracy. Fisher 2000.
5. Kuznik J., Regulatory i uklady regulacji. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2006.
1. Fraden J., Handbook of modern sensors—physics, design and applications. Springer-Verlag 2004.
Literatura | 2. Process industrial instruments and controls handbook. Edited by G. McMillan. McGraw-Hill 1999.
uzupetniajaca | 3. \W. Melvin: Principles of Modern Radar: Advanced Techniques, SciTech Publishig, 2013.
4. PN-EN 60534: Przemystowe zawory regulacyjne.
oot Katedra Automatyki | Robotyki Data opracowania programu
E;?é’;wa,(a) dr inz. 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 studiéw pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sclezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa K ¢ t . Kod przedmiotu MYARS05004
przedmiotu omputerowe systemy pomiarowe Rodza] presdmiots obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 15 0 30 0 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty . .
wprowadzajace Teoria sygnatow

Cele przedmiotu

Zapoznanie z metodami oraz sposobami pomiaru wielkosci fizycznych przy uzyciu systemu
komputerowego. Przedstawienie metod obrdbki, skalowania sygnatéw pomiarowych, ich akwizycji oraz
graficznej reprezentacji w systemie pomiarowym. Analiza bteddw oraz niepewno$ci pomiaru.

Tresci

Wyktad: Pomiar i metody pomiarowe. Komputerowe systemy pomiarowe - klasyfikacja i ich
charakterystyka. Czujniki pomiarowe - parametry, budowa i zasada dziatania. Podstawowe sygnaty
pomiarowe - typy oraz charakterystyki. Btedy pomiarowe oraz niepewno$¢ pomiaru. Proces przetwarzania
sygnatéw analogowych na cyfrowe oraz cyfrowych na analogowe. Parametry przetwornikéw. Podstawowe
zasady tworzenia programu w $rodowisku LabView. Laboratorium: Podstawowe zasady oraz metody
programowania w Srodowisku LabView. Analiza sygnatow w czasie rzeczywistym. Programowanie systemu

programote pomiarowo-sterujgcego W procesorze czasu rzeczywistego. Reprezentacja danych w formie
graficznolliczbowej za po$rednictwem graficznego interfejsu uzytkownika. Pomiar, akwizycja oraz
reprezentacja rzeczywistych sygnatow cyfrowych oraz analogowych pochodzacych z czujnikow
pomiarowych. Dobdér metodyki pomiaru oraz wyznaczenie algorytmu pracy systemu pomiarowego.
Wykonanie dedykowanych aplikacji do akwizycji, obrobki oraz reprezentacji sygnatdw pomiarowych.
dymﬂ‘;‘gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wykfad: jedno kolokwium

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

Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia si¢ efektow uczenia sie

zna i rozumie podstawowe pojecia i zwigzane z tematyka zaje¢ oraz potrafi | AR1_W08

EU1 wymieni¢ i sklasyfikowaé metody i elementy komputerowego systemu
pomiarowego

EU2 zna parametry przetwornikow analogowo-cyfrowych, wybranych czujnikow oraz | AR1_W05 AR1_WO06
potrafi je scharakteryzowac

EU3 potrafi, zachowujac przepisy BHP, dobra¢ metode pomiaru, przeprowadzi¢ | AR1-U04 AR1_U12
pomiary oraz zaprezentowac wyniki badan okre$lonych wielko$ci fizycznych

EUd zna algorytmy akwizycji oraz przetwarzania sygnatow pomiarowych i potrafi je | AR1-W06 AR1_W08 AR1_U04

zaimplementowaé w wykonanym ukfadzie sterowania

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajgC, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
U Wykiad: jedno kolokwium; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EU3 Laboratorium: ocena sprawdziandw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;,
EUd Wyktad: jedno kolokwium; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach,
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 24
Przygotowanie do laboratorium 20

Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6




Udziat w konsultacjach

5

RAZEM 100
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 50 2
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 61 24

1. Nawrocki W., Komputerowe systemy pomiarowe. Politechnika Poznanska, 2007.

pégg{:\fma 2. Materiaty szkoleniowe National Instuments. 2013. ’
3. Jakubiec J., Bledy i niepewnosci danych w systemie pomiarowo-sterujgcym. Politechnika Slaska, 2010.
Literatura 1. Chruéciel M., LabView w praktyce, Wydawnictwo BTC, 2008.
uzupeinigjaca | 2. Halvorsen H. P., LabView Programming - Tutorial, Telemark University College, 2010.
::;;2?2;1 Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
oon 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow \ .
pierwszego stopnia
Specjalnos¢ / . i , .
$ciezka przedmiot wspolny Profil ksztalcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Lo Kod przedmiotu MYARS05005
przedmiotu Wychowanie fizyczne | Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 0 30 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 0
Przedmioty
wprowadzajace )

Cele przedmiotu

Zainteresowanie kulturg fizyczng i aktywno$cig sportowa. Rozwijanie sprawnosci fizycznej, wyrabianie
prawidtowych nawykéw higienicznych i zdrowotnych przygotowujacych do aktywnego spedzania czasu
wolnego i skutecznej regeneracji organizmu. Nauczenie i doskonalenie elementdw technicznych i
taktycznych w éwiczonych dyscyplinach sportowych. Zapoznanie ze sprzetem sportowym znajdujacym sie
na sitowniach i w sali aerobiku oraz sposobami jego uzytkowania. Poznanie przepiséw obowigzujacych na
sitowniach, umozliwiajgcych bezpieczne ¢wiczenie.

Dyscypliny sportowe: futsal, pitka siatkowa, koszykowka, tenis stotowy, aerobic, trening sitowy. Przepisy
sportowe obowigzujace w ¢wiczonych dyscyplinach sportowych. Przeprowadzenie prawidtowej rozgrzewki.
Ksztattowanie podstawowych cech motorycznych. Technika pracy na przyrzadach znajdujgcych sig¢ w

pro;:fnﬂwe sitowni. Cwiczenia ksztattujgce prawidtowa sylwetke. Metody budowania masy miesniowej, ksztattowania
sity, mocy, lokalnej wytrzymatosci sitowej. Metody redukcji tkanki tluszczowej. Przygotowanie do
samodzielnego ¢wiczenia i utozenia planu jednostki treningowej w sitowni | w sali aerobiku. Praktyczne
zastosowania taktyki i techniki w éwiczonych grach sportowych. Udziat w rozgrywkach wydziatowych.
dyimome | CWiczenia przedmiotowe;

Forma zaliczenia

Cwiczenia: dwa kolokwia

Symbol efektu

Zakladane efekly uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia si¢ efektow uczenia sie
EUf zna zasady bezpiecznego korzystania z obiektéw sportowych, urzadzen i|ART_W10
przyrzaddw zwigzanych z uprawianiem réznych dyscyplin sportu
EU2 stosuje podstawowe przepisy i elementy taktyczno-techniczne dyscyplin | AR1_UOT AR1_U11
sportowych realizowanych podczas zaje¢ w.f..
EU3 potrafi w praktyce zastosowa¢ umiejetnosci techniczne podczas gry, | ART-UTT AR1_KO3
przeprowadzi¢ poprawng rozgrzewke
potrafi stosowac ¢wiczenia ksztattujace poszczegolne partie miesniowe i cechy [ ART-W11 AR1_KO1
EU4 ukfadu miedniowego oraz jest gotéw do rozwijania swoich umiejetnosci w tym
zakresie
potrafi wspdtpracowaé w zespole, uczestniczy w rywalizacji sportowej (rozgrywki | AR1_U11 AR1_K02
EU5 grupowe) - dotyczy zajeC z gier sportowych i jest gotdw do przyjecia
odpowiedzialno$ci za wspdlng realizacje zadan
EUS potrafi sporzadzi¢ dla siebie uproszczony plan treningowy i jest gotow do [ARTW11 ARIUTT AR1_KO1

rozwijania swojej wiedzy w tym zakresie

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajeC, na ktorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EU1 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EW2 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EU3 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EU4 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EUS Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EU6 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w ¢wiczeniach 30
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia ¢wiczen 6

Udziat w konsultacjach 5




RAZEM 41

Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 0
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 41 0

Literatura

1. Delavier.F, Gundill M., Modelowanie sylwetki metodg Delaviera: ¢wiczenia i programy treningu sitowego.
PZWL, Warszawa, 2012.

2. Grzadziel G., Pitka siatkowa. Wydawnictwo Akademii Wychowania Fizycznego im. Jerzego Kukuczki,
Katowice, 2012.

3. Kuba L., Paruzel-Dyja M., Fitness: nowoczesne formy gimnastyki: podstawy teoretyczne: podrecznik dla

podsiaoe instruktorow, studentéw i nauczycieli wychowania fizycznego. Wydawnictwo Akademii Wychowania
Fizycznego im. Jerzego Kukuczki, Katowice, 2013.
4. Valdericeda F., Futsal: taktyka i éwiczenia taktyczne. MH, Ruda Slqska, 2012.
5. Wréblewski F., Koszykdwka (historia, zasady, trening). Dragon, Bielsko-Biata, 2011.
1. Clemenceau J-P., Delavier F., Stretching: ilustrowany przewodnik. PZWL, Warszawa, 2012.
Literatura 2. Delavier F., Atlas treningu sitowego. PZWL, Warszawa, 2011.
uzupetniajaca | 3 Wotyniec J. (red.): Przepisy gier sportowych w zakresie podstawowym. BK, Wroctaw, 2006.
4. Wréblewski F., Siatkowka, Dragon, Bielsko-Biata, 2010.
::;&ﬁ;k; Studium Wychowania Fizycznego i Sportu Data opracowania programu
E;?ag;iwa,(a) dr Piotr Klimowicz 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 s Kod przedmiotu MYARS05006
przedmiotu Jezyk obcy IV angielski Rodza] przedmion obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 0 30 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 2
Przedmioty . .
wprowadzajace Jezyk obey Il angielski

Cele przedmiotu

Wykorzystanie zasobu stownictwa jezyka angielskiego i zasad gramatycznych do przygotowania
Ztozonych tekstow oraz do interpretacji dokumentéw obcojezycznych zwigzanych ze studiowanymi
zagadnieniami. Przygotowanie i wygloszenie prezentacji w jezyku angielskim na temat wybranego
zagadnienia ze studiowanej specjalnosci. Umiejetnos¢ interpretacii informacji pozyskiwanych z literatury i
Internetu dotyczacych studiowanej specjalno$ci.

Tematyka: Katastrofy. Szanse. Zagrozenia. Materialy. Podstawowe pojecia z technik diagnostycznych i
nowoczesnych aparatur. Gramatyka: Czas present simple, forma gerund, bezokolicznik - w opisie

ogamowe | WHaSCIWoSCH materiafow. Czas future perfect w stronie czynnej i biernej. Sposoby porownywania
przedmiotdw. Tworzenie pytan. Strategie egzaminacyjne - ogéle powtdrzenie i utrwalenie zagadnier
leksykalno - gramatycznych.
Met P .
ayiatane | CWicZenia przedmiotowe;

Forma zaliczenia

Ocena testow srddsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i ustnych, egzamin
pisemny i ustny

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
angielskiego do przygotowania réznego rodzaju wypowiedzi

EU2 rozumie i tworzy ziozone teksty w jezyku angielskim zwigzane ze studiowanym | AR1.U10
kierunkiem

EU3 posiada zasdb stownictwa umozliwiajacy swobodng komunikacje ARLUTO

- przygotowuje i przedstawia prezentacje w jezyku angielskim na temat wybranego | AR1-U10
zagadnienia ze studiowanej specjalnosci

EUS postuguje sie jezykiem angielskim zgodnie z wymaganiami okreslonymi dla poziomu | AR1_U10

B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajeC, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EUT Ocena testow $rodsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EUo Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EU3 Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EUs Ocena testow $rddsemestralnych, testéw modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EU5 Egzamin pisemny C
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w éwiczeniach 30
Przygotowanie do egzaminu z wykfadu; obecnos¢ na egzaminie 10
o Przygotowanie do éwiczen -1
Wyliczenie - : I, 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

37 1,5

Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym

40 1,6

1. Bonamy D., Technical English 3. Pearson Longman, 2011.

p(';ggtr:\fv”gfva 2. Jacques Ch., Technical English 3.- Workbook. Pearson Longman, 2011.
3. Materiaty wtasne lektora oraz materialy dodatkowe z Internetu.
1. Bonamy D., Technical English 2. Pearson Longman, 2008.
. 2. Bonamy D., Technical English 4. Pearson Longman, 2011.
izapoiaica | 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.
ﬁgg:ﬁ;ﬁ Studium Jezykéw Obcych g;tgramu opreconan
Prograrm mgr Wojciech Rogalski 2019-09-23

opracowat(a)




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 - Kod przedmiotu MYARS05007
przedmiotu Jezyk obey IV rosyjski Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 0 30 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 2
Przedmioty L
wprowadzajace Jezyk obey Il rosyjski

Cele przedmiotu

Wykorzystanie zasobu stownictwa jezyka rosyjskiego i zasad gramatycznych do przygotowania ztozonych
tekstéw oraz do interpretacji dokumentdéw obcojezycznych zwigzanych ze studiowanymi zagadnieniami.
Przygotowanie i wygtoszenie prezentacji w jezyku rosyjskim na temat wybranego zagadnienia ze
studiowanej specjalno$ci. Umiejetnos¢ interpretacji informacji pozyskiwanych z literatury i Internetu
dotyczacych studiowanej specjalnosci.

Zakres tematyczny: Podrézowanie. Korzystanie z transportu miejskiego, kolejowego, lotniczego i
wodnego. Odprawa celna — rosyjska deklaracja celna. Oferty hoteli a wymagania klienta. Czes$é

Tresci . . . . . . .
programowe speCJallstyczna}. pqutawowe pojecia z noyvpczesnych ltechnologu. Zggadnlgr]la gramatyczne: Rzeqzownlk!
nieregularne i nieodmienne. Czasowniki oznaczajace ruch. Liczebniki 2,3,4 z rzeczownikami i
przymiotnikami. Uzycie przyimkow i przystowkow.
Met P .
ayiatane | CWicZenia przedmiotowe;

Forma zaliczenia

Ocena testow $rddsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i ustnych, egzamin
pisemny i ustny

Sh/rgzt:;lisfsilgu Zakfadane efekty uczenia sig kier?:&(:\,s;iﬂlgfgitéw
uczenia sie

EUl posiada wiedze oraz umiejetnos¢ stosowania zasad gramatycznych jezyka | AR1-U10
rosyjskiego do przygotowania réznego rodzaju wypowiedzi

EU2 rozumie i tworzy ztozone teksty w jezyku rosyjskim zwigzane ze studiowanym | AR1_U10
kierunkiem

EU3 posiada zasob stownictwa umozliwiajacy swobodng komunikacje AR1U10

EUd przygotowuje i przedstawia prezentacje w jezyku rosyjskim na temat wybranego | AR1_U10
zagadnienia ze studiowanej specjalnosci

EUS postuguje sie jezykiem rosyjskim zgodnie z wymaganiami okreslonymi dla poziomu | AR1_U10

B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajeC, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EUT Ocena testow $rodsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EUo Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EU3 Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EUs Ocena testow $rddsemestralnych, testéw modutowych, wypowiedzi pisemnych i C
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EU5 Egzamin pisemny C
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w éwiczeniach 30
Przygotowanie do egzaminu z wykfadu; obecnos¢ na egzaminie 10
o Przygotowanie do éwiczen -1
Wyliczenie - : I, 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 37 1 5
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 40 1,6

Literatura

1. Cieplicka M., Torzewska W., Pycckuin a3bik. Kompendium tematyczno-leksykalne 1. Wagros, Poznan,
2007.
2. Cieplicka M., Torzewska W., Pycckuin s3bik. Kompendium tematyczno-leksykalne 2. Wagros, Poznan,
2008.

podsianows 3. Chwatow S., Hajczuk R., Pycckuit si3bik B 6usHece, WSIP, Warszawa, 2000.
4. Granatowska H., Danecka I., Kak gena ? 2. Wydawnictwo Szkolne PWN, Warszawa, 2003.
5. Milczarek W., Jezyk rosyjski od A do Z. Repetytorium. Kram, Warszawa, 2007.
1. H.B.backo, U3y4aem pycckui, yaHaém Poccuto. M3patensctBo dnunta: Hayka, Mocksa 2006.
2. Kowalska N., Samek D., Praktyczna gramatyka jezyka rosyjskiego. REA, Warszawa, 2004.
Literatura 3.Materiaty z rosyjskojezycznych portali internetowych, prasy i ksigzek.
uzupetniajaca | 4 Samek D., Rozmowki polsko-rosyjskie. REA, Warszawa, 2009.
5.Stownik naukowo-techniczny rosyjsko-polski. Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa, 1999;
Materiaty z rosyjskojezycznych portali internetowych, prasy i ksigzek.
f;:;ﬁ;k; Studium Jezykéw Obcych Sf;garamu opracowania
orowalsy | mar Irena Kamifiska 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 L Kod przedmiotu MYARS05008
przedmiotu Jezyk obcy IV niemiecki Rodza] przedmion obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 0 30 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 2
Przedmioty L .
wprowadzajace Jezyk obey I niemiecki

Cele przedmiotu

Wykorzystanie zasobu stownictwa jezyka niemieckiego i zasad gramatycznych do przygotowania
Ztozonych tekstow oraz do interpretacji dokumentéw obcojezycznych zwigzanych ze studiowanymi
zagadnieniami. Przygotowanie i wygtoszenie prezentacji w jezyku niemieckim na temat wybranego
zagadnienia ze studiowanej specjalnosci. Umiejetnos¢ interpretacii informacji pozyskiwanych z literatury i
Internetu dotyczacych studiowanej specjalno$ci.

Zakres tematyczny: Prawa i obowigzki, wyrazanie skargi (pisemne i ustne); nowoczesne media
elektroniczne, jezyk komputerowy; prezentacja wybranego zagadnienia technicznego. Czes¢

Tresci specjalistyczna: podstawowe pojecia z nowoczesnych technologii. Gramatyka: imiestowy | i Il (funkcja
programowe | przydawki); strona bierna; budowa zdania prostego i ztozonego (powtérzenie); stowotwarstwo (rzeczowniki
Ztozone, rzeczowniki odczasownikowe i odprzymiotnikowe); konstrukcje bezokolicznikowe, zdania
okolicznikowe przyczyny i celu.
ayimone | CWiCZEnia przedmiotowe;

Forma zaliczenia

Ocena testow $rddsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i ustnych, egzamin
pisemny i ustny

Symbol efektu Zakladane efekty uczenia s eromkomyen doks
uczenia SiQ akfadane efeKty uczenia sig lerun owyg ge ow
uczenia sie
EUl posiada wiedze oraz umiejetno$¢ stosowania zasad gramatycznych jezyka | AR1-U10
niemieckiego do przygotowania réznego rodzaju wypowiedzi
EU2 rozumie i tworzy ztozone teksty w jezyku niemieckim zwigzane ze studiowanym | AR1_U10
kierunkiem
: . : o o ART_UT0
EU3 posiada zasdb stownictwa umozliwiajacy swobodng komunikacje -
EU4 przygotowuje i przedstawia prezentacje w jezyku niemieckim na temat wybranego | AR1-U10
zagadnienia ze studiowanej specjalnosci
EUS postuguje sie jezykiem niemieckim zgodnie z wymaganiami okre$lonymi dla poziomu | AR1_U10

B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego

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, egzamin pisemny i ustny;
U Ocena testow $rodsemestralnych, testdw modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EU3 Ocena testow srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EUd Ocena testow Srddsemestralnych, testow modutowych, wypowiedzi pisemnych i c
ustnych, egzamin pisemny i ustny;
EU5 Egzamin pisemny C
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w éwiczeniach 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 10
Wyliczenie | Przygotowanie do ¢wiczen -1
Przygotowanie do zaliczenia éwiczen 6

Udziat w konsultacjach 5




RAZEM 50
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 37 1 5
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 40 1 ,6

1. Perlmann-Balme, Schwalb M., Matussek S. M., Sicher! Deutsch als Fremdsprache: Niveau B2:
Kursbuch und Lektion 1-12, Minchen, Hueber Verlag, 2014.

socstmowa | 2- Steinmetz M., Heiner D., Deutsch fiir Ingenieure, Springer Vieweg 2014.
3. Ch. Kuhn, R.M. Niemann, B. Winzer-Kiontke: studio d - Die Mittelstufe B2, Cornelsen Verlag 2010.
4. Hagner V., Schllter S., Im Beruf Kurs- und Arbeitsbuch, Hueber Verlag 2014.
1. Omelianiuk W., Ostapczuk H., Sach- und Fachtexte auf Deutsch, Teil 2, Politechnika Biatostocka,
Biatystok, 2010.
Literatura 2. Zespot red. Sokotowska M., Bender A., Zak K., Stownik naukowo-techniczny niemiecko-polski,
uzupetniajaca | \Wydawnictwa Naukowo-Techniczne 2007.
3. Materiaty witasne prowadzacego (adaptowane i opracowane teksty z literatury fachowej oraz z
Internetu).
Jedpos_tka Studium Jezyk()w Obcych Data opracowania
realizujgca programu
owal@ | mar Wioletta Omelianiuk 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow R .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /
Sciezka

roboty mobilne Profil ksztatcenia ogolnoakademicki

dyplomowania
Nazwa Kod przedmiotu MYARS15001
przedmiotu Robotyka Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zajec i w C L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 30 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 5
W;gzﬁ;jﬂ;gce Matematyka I, Kinematyka i dynamika mechanizméw, Podstawy robotyki

Cele przedmiotu

Przekazanie wiedzy na temat kinematyki i dynamiki manipulatoréw a w szczegdlnosci poznanie narzedzi i
metod wyznaczania dynamiki dla szeregowego faficucha kinematycznego manipulatora o cztonach
sztywnych. Zapoznanie z metodami numerycznymi wyznaczania kinematyki prostej oraz odwrotne
manipulatoréw. Zapoznanie z metodami planowania oraz interpolacji Sciezki ruchu robota w przestrzeni
konfiguracyjnej oraz w przestrzeni zadan. Zaznajomienie z podstawami modelowania manipulatoréw.

Wyktad: Parametry Denavita-Hartenberga dla dowolnej konfiguracii; predkosci i przy$pieszenia cztonow
manipulatora; jakobian manipulatora; posta¢ jawna jakobianu, osobliwo$ci. Dynamika: algorytm Newtona-
Eulera, formalizm Lagrange'a; macierz bezwtadno$ci, ogoéina posta¢ réwnan ruchu manipulatora;
generowanie trajektorii. Kinematyka i dynamika odwrotna manipulatora. Projekt: Wyznaczanie kinematyki i

ogemae | dynamiki zadanego manipulatora o trzech zlaczach. Modelowanie i wizualizacja manipulatora w
$rodowiskach RobWork, Rviz i Gazebo. Metody implementaciji kinematyki prostej i odwrotnej przy uzyciu
metod numerycznych. Metody interpolacji trajektorii ruchu oraz planowania Sciezek z uwzglednieniem
optymalnego czasu ruchu oraz unikania kolizji. Efektywne metody wykrywania kolizji w komdrkach
roboczych.

ayiatome | Wykiad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projekiowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Symbol efektu
uczenia sie

Qdniesienie do kierunkowych

Zaktadane efekty uczenia sie efektow uczenia sie

. e . . o ART_W02 AR1_UOT
EU1 umie wyznaczy¢ jakobian manipulatora i osobliwosci
. . . ART_W02 AR1_UOT
EU2 wyznacza réwnania ruchu manipulatora - -
EU3 umie zaimplementowa¢ metody numerycznego wyznaczania kinematyki [ ART-W02 AR1_UO1
odwrotnej manipulatora

. . L . ART_W02 AR1_UOT
EU4 umie zaimplementowa¢ metody planowania sciezki manipulatora - -

. . . . . . AR1_U03  ART_U11
EU5 umie zamodelowa¢ zadany manipulator w wybranym $rodowisku symulacyjnym

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajeC, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: egzamin, W
EU2 Wykfad: egzamin; W
EUs Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EUs Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 30
Wviczen Udziat w zajeciach projektowych 30
yliczenie - - v e
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 19
Przygotowanie do zadan projektowych 22




Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacii) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 7
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 67 2,7
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 76 3

1. Craig J. J., Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie. WNT, Warszawa 2003.
2. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wrdblewski W., Modelowanie i sterowanie robotow. PWN, Warszawa 2003.

pé('};r:vtfgfva gbOB6uratowski T., Podstawy robotyki. AGH Uczelniane Wydawnictwo Naukowo-Dydaktyczne, Krakéw
4. Jezierski E., Dynamika robotow. WNT, Warszawa 2006.
Literatura 1. Leyko J., Mechanika ogoina, t. Il, Dynamika. PWN, Warszawa 2006.
uzupemniagjaca | 2. Spong M. W., Vidyasagar M., Dynamika i sterowanie robotow. WNT, Warszawa 1997.
f::ﬁﬁ;k; Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
Program

opracowat(a)
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /

Sciezka roboty mobilne Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . , Kod przedmiotu MYARS15002
przadmioty Uktady przetwarzania sygnatow w robotyce Rodza] przecdmiots obieralny
Formy zajeé i W C L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 15 0 0 15 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioty . . .
wprowadzajace Teoria sygnatow, Komputerowe systemy pomiarowe

Cele przedmiotu

Zapoznanie z wybranymi technikami analogowego i cyfrowego przetwarzania sygnatow. Umiejetno$¢
implementacji wybranych algorytméw cyfrowego przetwarzania sygnatow. Umiejetno$¢ projektowania
filtrow analogowych i cyfrowych do réznych zastosowan.

Wyktad: Konwersja sygnatéw. Struktura systemu przetwarzania sygnatéw analogowych i cyfrowych. Filtry
0 skonczonej odpowiedzi impulsowej (SOI) i o nieskoriczonej odpowiedzi impulsowej (NOI) - ich wtasnosci

Tresci i zastosowanie w robotyce. Filtracja dopasowana. Filtry wygladzajace. Filtr Kalmana. Estymacja
programowe | parametrow ruchu. Filtr komplementarny do pomiaru orientacji. Przetwarzanie sygnatow losowych w
uktadach liniowych. Zaawansowane techniki prébkowania sygnatéw ztozonych. Projekt: Implementacja
filtréw SOI, NOI, adaptacyjnych, komplementarnych, Kalmana oraz badanie ich wtasnosci.
ayiaons | Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

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

zajeciach
Symbollefelktu Zakladane efekly uczenia sie Odniesien!e do kierynkpwych
uczenia sie efektdw uczenia sie
EU1 zna podstawy przetwarzania sygnatéw w robotyce AR1I0B
EU2 potrafi scharakteryzowac i zastosowaé poznane metody, narzedzia programowe i | AR1-W06
sprzetowe do przetwarzania sygnatéw w robotyce
£U3 potrafi zaprojektowa¢ i analizowa¢ proste uktady analogowe przetwarzania | AR1_U06 AR1_W06
sygnatéw oraz metody numeryczne do projektowania i analizy uktadéw cyfrowych
EU4 potrafi wspotdziata¢ i pracowaé w grupie przyjmujac rézne role AR1KDS
Sﬁglzt;?]li:f:iztu Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Fzﬁiéfij%vcérr;;ggj?
EUt Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EU Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EU3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUd Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusii i p
aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach projektowych 15
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 14
Wyliczenie Przygotowanie do zadan projektowych 15
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacii) 6
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 5
Udziat w konsultacjach S
RAZEM 75
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udzialu nauczyciela 37 1,5




Nakiad pracy studenta zwigzany z zajgciami o charakterze praktycznym | 46 | 1,8

Literatura

1. Zielinski T., Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw. Od teorii do zastosowan, WKL, Warszawa 2009.
2. Lyons R., Wprowadzenie do cyfrowego przetwarzania sygnatow. WKL, Warszawa 2010.
3. Szabatin J., Podstawy teorii sygnatow. WKL, Warszawa 2003.

podstawowa | 4 Smith S. W., Cyfrowe przetwarzanie sygnatow. Praktyczny poradnik dla inzynieréw i naukowcow, BTC,
2007.
5. Stranneby D., Cyfrowe przetwarzanie sygnatow, BTC, 2004.
1. Kwiatkowski W., Wstep do cyfrowego przetwarzania sygnatéw, Instytut Automatyki i Robotyki, WAT,
Warszawa, 2003.
Literatura | 2. Wojciechowski J. M., Sygnaly i systemy, Wydawnictwa Komunikacji i Ltacznosci WKL, 2008.
uzupetnigiaca | 3, Mallat S., A Wavelet Tour of Signal Processing. The Sparse Way, Elsevier, 2009.
4. Schilling R.J., Harris S.L., Introduction to digital signal processing using MATLAB, Cengage Learning,
2012.
peiipi Katedra Automatyki i Robotyki Deta opracowania programu
E;(r’agézwa}(a) 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 roboty mobilne Profil ksztatcenia ogélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa ) , Kod przedmiotu MYARS15003
przadmioty Programowanie robotéw Rodza] przecmiots obieralny
Formy zajeg i W C L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 15 0 30 0 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty . . .
wprowadzajace Programowanie w jezyku C, Podstawy robotyki

Cele przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi typami zadan realizowanych przez roboty. Zaznajomienie z metodami i
jezykami programowania robotéw. Poznanie $rodowisk do programowania robotéw w trybie on-line i off-
line. Planowanie i programowanie ruchu manipulatoréw oraz robotéw mobilnych.

Wyktad: Planowanie zadan. Planowanie trajektorii w przestrzeni ztacz i kartezjanskiej. Programowanie off-
line i on-line. Wymagania stawiane jezykom programowania robotéw. Jezyki programowania, m.in. Python,

Tresci URScript, AS, MELFA-BASIC V. Opis wybranych $rodowisk do programowania robotéw off-line, m.in.
programowe | RobWork i ROS. Podstawy programowania manipulatoréw. Obstuga urzadzen peryferyjnych. Zagadnienia
zwigzane z programowaniem robotéw mobilnych. Laboratorium: Praktyczne programowanie robotow o
réznych konfiguracjach.
dy(ﬂektf;gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

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

Sﬁr;t;(;li:f;l;tu Zaktadane efekty uczenia sig Odnigiéi?gsvdl?cl;g;n;%wych
EU1 zna i opisuje sposoby planowania trajektorii ruchu AR1WOZ
. . . . ART_WO02 ART_W06
EU2 zna i rozumie metody programowania robotéw
£U3 charakteryzuje kluczowe parametry wybranych $rodowisk do programowania | AR1-W05 AR1_U04
off-line, potrafi je wykorzysta¢ w praktyce
EU4 potrafi, zachowujac przepisy BHP, zaprogramowac ruch robota. AR1W08 AR1UO4  AR1U12
Sﬁ'g;?]li:fsiztu Sposoby weryfikaciji efektow uczenia sie Fz(;r&%gsij(\%/vcér;:lggj?
EU1 Wykiad: jedno kolokwium; W
EU2 Wykiad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktfad: jedno kolokwium; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Eud Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 24
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 20
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 61 2,4
_ 1. Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotéw przemystowych. PWN, Warszawa, 2017.
pg:jt:{:ngva 2. Kaczmarek W., Panasiuk J., Borys S., Srodowiska programowanie robotéw. PWN, Warszawa, 2017.
3. Hughes C., Hughes T., Programowanie robotéw: sterowanie pracg robotéw autonomicznych. Helion,




Gliwice, 2017.

Literatura

1. Honczarenko J., Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2011.
2. Murphy R.R., Disaster robotics. The MIT Press, London, 2014.

uzupetniajaca | 3 - Stone P., Intelligent autonomous robotics: a robot soccer case study. Morgan a.Claypool Publishers,
Warszawa, 2007.
fj:ﬁ;k; Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
ovoeowalia) | dr inz. Adam Wolniakowski 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiéw pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sciezka automatyzacja i informatyzacja procesow Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Kod przedmiotu MYARS25001
przedmiotu Robotyka Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 30 0 15 30 0 0 0 Punkty ECTS 7
vl Matematyka II, Kinematyka i dynamika mechanizméw, Podstawy robotyki

Cele przedmiotu

Przekazanie wiedzy na temat kinematyki i dynamiki manipulatoréw a w szczegélno$ci poznanie narzedzi i
metod wyznaczania dynamiki dla szeregowego fancucha kinematycznego manipulatora o czlonach
sztywnych. Zapoznanie z metodami numerycznymi wyznaczania kinematyki prostej oraz odwrotnej
manipulatoréw. Zapoznanie z metodami planowania oraz interpolacji $ciezki ruchu robota w przestrzeni
konfiguracyjnej oraz w przestrzeni zadan. Zaznajomienie z podstawami modelowania manipulatoréw.
Zapoznanie z podstawami programowania manipulatoréw.

Tresci

Wyktad: Parametry Denavita-Hartenberga dla dowolnej konfiguracji; predkosci i przySpieszenia cztondw
manipulatora; jakobian manipulatora; posta¢ jawna jakobianu, osobliwosci. Dynamika: algorytm Newtona-
Eulera, formalizm Lagrange'a; macierz bezwiadnosci, ogdlna posta¢ réwnan ruchu manipulatora;
generowanie trajektorii. Kinematyka i dynamika odwrotna manipulatora. Projekt: Wyznaczanie kinematyki i
dynamiki zadanego manipulatora o trzech ztgczach. Modelowanie i wizualizacja manipulatora w

programowe . L. . oo . L. X R .
Srodowiskach RobWork, Rviz i Gazebo. Metody implementacji kinematyki prostej i odwrotnej przy uzyciu
metod numerycznych. Metody interpolacji trajektorii ruchu oraz planowania $ciezek z uwzglednieniem
optymalnego czasu ruchu oraz unikania kolizji. Efektywne metody wykrywania kolizji w komérkach
roboczych. Laboratorium: programowanie manipulatoréw Adept Cobra oraz Kawasaki.

dy(lylaitt(y)/gine Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktfad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdziandéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach
Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia sie
. o . . o ART_W02 ART_UOT
EU1 umie wyznaczy¢ jakobian manipulatora i osobliwosci
. . . ART_W02 ART_UOT
EU2 wyznacza réwnania ruchu manipulatora - -
EU3 umie zaimplementowa¢ metody numerycznego wyznaczania kinematyki | AR1_W02 AR1_UO1
odwrotnej manipulatora
o . L . ART_W02 ART_UOT
EU4 umie zaimplementowa¢ metody planowania sciezki manipulatora - -
. . . . . . AR1_U03  AR1_UTI
EU5 umie zamodelowa¢ zadany manipulator w wybranym $rodowisku symulacyjnym
. o . . . ART_W02 ART_UOT
EU6 umie wyznaczy¢ jakobian manipulatora i osobliwosci
o . AR1_U04 AR1_U03
EU7 potrafi pisa¢ proste programy ruchu manipulatora - -

Symbol efektu

Sposoby weryfikaciji efektow uczenia sie Forma zaje¢, na kicrej

uczenia sig zachodzi weryfikacja

EU1 Wykfad: egzamin; W

EU2 Wyktad: egzamin, W

EUs Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezgcych postepow w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;

EUs Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezgcych postepow w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;

EUS Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepow w pracy, dyskusii i P

aktywnosci na zajeciach,




Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i

EUB . o L
aktywno$ci na zajeciach;
EU7 Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 30
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 15
Udziat w zajeciach projektowych 30
Przygotowanie do egzaminu z wykfadu; obecno$¢ na egzaminie 24
Przygotowanie do laboratorium 19
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 3
Przygotowanie do zadan projektowych 28
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 9
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 175
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 82 3,3
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 121 48
1. Craig J. J., Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie. WNT, Warszawa 2003.
2. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W., Modelowanie i sterowanie robotow. PWN Warszawa 2003.
Literatura 3. Morecki A., Podstawy robotyki. Teoria manipulatorow i robotéw, WNT, Wydawnictwo poprawione,
podstawowa | \Narszawa, 2002.
4. Spong M. W., Vidyasagar M., Dynamika i sterowanie robotéw. WNT, Warszawa, 2000.
5. Jezierski E., Dynamika robotéw. WNT, Warszawa 2006.
Literatura 1. Leyko J., Mechanika ogdina, t. Il, Dynamika. PWN, Warszawa 2006.
uzupemniagjaca | 2. Cannon R.H., Dynamika uktadéw fizycznych. WNT, Warszawa, 1973.
f::m;k; Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
Program

opracowat(a)

drinz. Adam Wolniakowski

2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /

] Iéciezka . automatyzacja i informatyzacja procesow Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
yplomowania
Nazwa L . i ) Kod przedmiotu MYARS25002
przedmiotu Modelowanie i symulacja uktadéw automatyki Rodza] przedmiots obieralny
Formy zajeg i W ¢ L P Ps T S Semestr 5
liczba godzin 30 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 5
Przedmioty . . .
wprowadzajace Podstawy automatyki, Programowanie w jezyku C

Cele przedmiotu

Ogdlna charakterystyka programéw uzywanych w automatyce. Zapoznanie z wykorzystaniem
oprogramowania MATLAB/Simulink pod katem wykonywania obliczen numerycznych, pisania funkcji i m-
plikéw, modelowania réwnan rézniczkowych, modelowania liniowych i nieliniowych obiektow sterowania,
projektowania algorytmow sterowania liniowego i liniowo-kwadratowego, analizy symulacyjnej obiektow i
uktadéw sterowania oraz wysSwietlania i reprezentowania wynikow obliczen i symulacii.

Tresci
programowe

Wyktad: Charakterystyka i funkcje programow uzywanych w robotyce, automatyce i automatyzacji
procesow. Narzedzia komputerowe i metody do projektowania systeméw sterowania w technice MBD.
Zastosowanie narzedzi MATLAB/Simulink w rozwigzaniach Internet of Things. Podstawy obliczen i
symulacji w $rodowisku MATLAB/Simulink, s-funkcje, m-pliki, grafika. Zapis rownan ruchu obiektéw do
modelu transmitancyjnego, przestrzeni stanu i zero-biegunowo-wzmocnieniowego. Projektowanie
regulatorow PID, kompensatorow lead-lag, LQR oraz regulatorébw wyznaczonych metodg przesuwania
biegunéw w $rodowisku MATLAB/Simulink. Metody automatycznego generowania kodéw C i
implementowania w systemach wbudowanych z poziomu MATLAB/Simulink (w tym obstuga bibliotek, PLC,
Arduino, Raspberry Pl, LEGO, NI-DAQmx oraz uktadéw FPGA). Prowadzenie symulacji HIL. Metody
szybkiego prototypowania algorytméw sterowania z zakresu robotyki i automatyki z poziomu
MATLAB/Simulink. Funkcje do analizy uktadéw sterowania w dziedzinie czasu i czestotliwosci, w tym linie
pierwiastkowe. Funkcje do identyfikacji obiektow sterowania oraz do obrébki danych mierzonych z poziomu
MATLAB/Simulink. Projekt: Modelowanie i badanie uktadéw oraz elementdw automatyki z wykorzystaniem
MATLAB Control Toolbox. Modelowanie obiektéw i uktadéw LTI. Programowanie sygnatow testujgcych.
Analiza uktadéw w dziedzinie czasu i czestotliwo$ci. Projektowanie i symulacja uktadéw automatyki w
$rodowisku Simulink. Prowadzenie symulacji. Projektowanie uktadu sterowania liniowego obiektem
strukturalnie niestabilnym. Projektowanie regulatorow PID. Projektowanie kompensatora lead-lag.
Projektowanie regulatora liniowo-kwadratowego LQR. Opracowanie, poréwnanie i analiza wtasciwosci
zamknietych ukfadow sterowania.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

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

Symbol efektu

Zakladane efekly uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia sie

EUf zna narzedzia, metody i funkcje do projektowania systemow sterowania w | AR1_WO04 ART_WO05 AR1_UO7
technice MBD, w rozwigzaniach Internet of Things oraz potrafi je zaprojektowaé
zna i potrafi wykorzystat metody komputerowe do modelowania i|ARI-WOS AR1_WO7 AR1_U04

EU2 rozwigzywania réwnan ruchu zapisanych rozniczkowymi lub roznicowymi
réwnaniami liniowymi/nieliniowymi

£U3 zna i potrafi zastosowa¢ metody do projektowania obiektow sterowania oraz ich | ART-W04 AR1_WO7 AR1_U03
reprezentacje w postaci modeli liniowych w programie MATLAB/Simulink

EUs potrafi modelowaé¢ obiekty i uktady z zakresu automatyki i robotyki z|AR1_UOt
wykorzystaniem $rodowiska MATLAB/Simulink

EUS potrafi stosowa¢ metody do projektowania uktadéw regulacji w programie | AR1-U04  AR1_UO3
MATLAB/Simulink

EUS jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy w zakresie wykorzystania | AR1_KO1

metod komputerowych do zagadnien inzynierskich

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zaje¢, na ktorej




uczenia sig zachodzi weryfikacja
EUT Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow P
w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUD Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow P
w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EU3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow p
w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Eud Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i p
aktywnosci na zajeciach;
EUS Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosci na zajeciach,
EUS Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosci na zajeciach,
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 30
Udziat w zajeciach projektowych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 19
Wyliczenie Przygotowanie do zadan projektowych 22
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 7
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udzialu nauczyciela 67 2,7
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 76 3
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