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

Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotvka Poziom i forma studiow . .
y y pierwszego stopnia
Specjalnos¢ / . i . _r
sciezka przedmiot wspéiny Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa L Kod przedmiotu MYARS07001
przedmiotu Seminarium dyplomowe Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formyzaje¢i | W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 0 0 0 0 0 0 30 Punkty ECTS 3
Przedmioty
wprowadzajace )

Cele przedmiotu

Zapoznanie z zasadami realizacji i przygotowania pracy dyplomowej. Nabycie umiejetnosci wymiany
informacji (dyskusji naukowej) z zakresu automatyki i robotyki. Prezentacja wtasnej wiedzy i pogladow oraz
umiejetno$¢ ich publicznej obrony. Poznanie zasad postepowania podczas egzaminu dyplomowego.

Zasady pisania zwartych pozycji w tym takze przedstawienie wymagan stawianych pracom dyplomowym.
Omowienie zakresu i metodyki przygotowania pracy dyplomowej. Omdwienie struktury prac dyplomowych.

Tresci Ksztattowanie umiejetnosci korzystania z roznych zrédet informacji (dyskusja, ksigzki, artykuty, zrédta:
programowe | internetowe, z zaktadéw pracy). Zapoznanie z pojeciami: prawa autorskie, wtasnos¢ intelektualna, plagiat.
Przygotowanie propozycji patentu lub wzoru uzytkowego (zasady pisania). Prezentacja pracy dyplomowe;
w cato$ci lub jej fragmentow.
Metod . o
dydai{;cine Zajecia seminaryjne;

Forma zaliczenia

Seminarium: ocena prezentaciji pracy dyplomowej, dyskusji i aktywno$ci na seminarium

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia si¢ efektow uczenia sie

potrafi odnie$¢ sie do obecnego stanu wiedzy oraz ukaza¢ najnowsze istniejgce | AR1-U05  AR1_K02

EU1 trendy rozwojowe w zakresie automatyki i robotyki i jest gotéw do rozwigzywania
zaistniatych problemdw inzynierskich

EU2 zna i rozumie zagadnienia zwigzane z problemem wiasnosci intelektualnej oraz | AR1-W10
prawa patentowego

EU3 potrafi pozyskiwaé informacje z roéznych Zzrédet, analizowac je, stosowaé do |AR1_U0Z AR1_UOS
rozwigzywania konkretnego problemu inzynierskiego

- potrafi przygotowaé i przedstawic¢ krotkg prezentacje, wykorzystujac wspdtczesne | AR1-U09
techniki multimedialne, po$wiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego

EUS jest gotow do przestrzegania zasad etyki zawodowe; i jej zastosowania w sposob | AR1_K05

profesjonalny przy pisaniu wtasnej pracy dyplomowej inzynierskiej

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajeC, na ktorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EUT Semjnarjum: ocena prezentacji pracy dyplomowej, dyskusji i aktywnosci na s
seminarium;
EUo Semjnarjum: ocena prezentacji pracy dyplomowej, dyskusji i aktywnosci na s
seminarium;
EU3 Sem_inarjum: ocena prezentacji pracy dyplomowej, dyskusji i aktywnoSci na S
seminarium;
Eul Sem_inarjum: ocena prezentacji pracy dyplomowej, dyskusji i aktywnoSci na s
seminarium;
EUS Semjnaﬁum: ocena prezentacji pracy dyplomowej, dyskusji i aktywnosci na s
seminarium;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w seminarium 30
Przygotowanie do seminarium 28
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia seminarium 12
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny | ECTS




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

35 1,4

Nakfad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym

75 3

Literatura

1. Putto A., Prace magisterskie i licencjackie. Wskazoki dla studentow. PWN, Warszawa, 2000.

podstawowa | 2 Bo¢ J., Jak pisa¢ prace magisterska. Wydawnictwo Kolonia Ltd, Wroctaw, 2003.
Liratura | 1. Opoka E.,Uwagi opisaniu i redagowaniu prac dyplomowych na studiach technicznych. Wydawnictwo
uzupemniagjaca | Politechnika Slaska, Gliwice, 2001.
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Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Poziom i : . .
Kierunek studiow Automatyka i Robotyka forma studia stacjonarne pierwszego
studiow stopnia
Specjalnos¢ / . , - : —
Sciezka przedmiot wspolny ksztaloenia ogolnoakademicki
dyplomowania
oot MYARS07002
Nazwa przedmiotu Praca dypl omowa zodi .
przedmiotu obowigzkowy
Formy zajec i w C L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 0 0 0 0 0 0 o FI;Lngg "
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Zapoznanie z metodologig rozwigzywania zagadnien badawczych w zakresie automatyki i robotyki.
Nabycie umiejetnosci wiasciwego doboru i wykorzystania Zrodet literaturowych oraz korzystania z
informacji zgromadzonych w naukowych bazach danych. Wyksztatcenie umiejetnosci analizy materiatu
zrodtowego w aspekcie rozwigzania problemu postawionego w pracy dyplomowej. Nabycie umiejetnosci
formutowania celu i zakresu pracy oraz wyboru metodyki i narzedzi rozwigzania problemu. Zdobycie
umiejetnosci  okre$lenia witasciwej struktury pracy dyplomowej jako raportu z realizacji zadania
badawczego. Nauczenie zasad teoretycznej lub eksperymentalnej weryfikacji hipotezy sformutowanej w
pracy dyplomowej. Wyksztatcenie umiejetnosci wyciggania wnioskdéw oraz analizy i oceny osiggnietych
wynikow.

Tresci

Analiza materiatow literaturowych w zakresie tematu realizowanej pracy. Formutowanie problemow i
hipotez badawczych na podstawie oceny aktualnego stanu wiedzy w obszarze tematyki pracy
dyplomowej. Przyjecie zatozen, tez oraz celdéw pracy, narzedzi obliczeniowych i projektowych. Okre$lenie
struktury pracy i harmonogramu jej realizacji. Wykorzystanie wiedzy interdyscyplinarnej do prowadzenie
analizy, obliczen, doboru urzadzen, prac projektowych, itp. Weryfikacja uzyskanego rozwigzania

programowe
projektowego za pomocaq metod i narzedzi analizy teoretycznej i doswiadczalnej. Podsumowanie i
formutowanie wnioskéw. Wykorzystanie wsparcia komputerowego przy symulacji i wizualizacii
otrzymanych wynikow pracy. Opracowanie dokumentacji pracy (tekst, tabele, schematy, rysunki) zgodnie
z wytycznymi pisania prac dyplomowych.
Metody
dydaktyczne
Symbollefelktu Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkpwych efektow uczenia
uczenia sie sle
EUf potrafi pozyskiwa¢ informacje z réznych Zzrédet, analizowa¢ je,| AR1-U02 AR1_UO5
stosowaé do rozwigzywania konkretnego problemu inzynierskiego
EU2 potrafi planowa¢ prace indywidualng, przygotowa¢ i realizowac| AR1W11 AR1_UT1
harmonogram pracy zapewniajacy dotrzymanie terminéw
£U3 ma szczegotowq wiedze odnos$nie obecnego stanu wiedzy w tym o | ARI-WO0Z  AR1_WO4  ART_WO5
najnowszych trendach rozwojowych w zakresie automatyki i robotyki
potrafi przygotowa¢ tekst zawierajacy omoéwienie wynikow | AR1_U02 AR1_KO1
EU4 realizowanego zadania inzynierskiego i jest gotow do krytycznej jego
oceny
potrafi  postuzy¢ sie wiasciwie dobranymi  Srodowiskami| AR1WO5  AR1_UO3
EUS programistycznymi i narzedziami komputerowo wspomaganego
projektowania do modelowania i symulowania uktadéw
potrafi dostrzega¢ pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnoéci| AR1_U05 AR1_K02
EUS inzyniera-automatyka, w tym ich wptyw na Srodowisko i jest gotowy

do przyjecia zwigzanej z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane
decyzje

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie Forma zajec, na kiorej zachodzi

uczenia sie weryfikacja
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Wylczenie Redakcja pracy dyplomowe; 100
Realizacja projektu/badan zwigzanych z tematem pracy 150




Gromadzenie i studiowanie literatury zwigzanej z pracq dyplomowg 125
Udziat w konsultacjach 25
RAZEM 400
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 25 1
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 375 15

2. Bo¢ J., Jak pisa¢ prace magisterska. Wydawnictwo Kolonia Ltd, Wroctaw, 2003.

Literatura 2. Kolman R., Zdobywanie wiedzy. Poradnik podnoszenia kwalifikacji (magisteria, doktoraty, habilitacje),
podstawowa | Oficyna Wydawnicza Branta, Bydgoszcz-Gdanski, 2003.
3. Literatura specjalistyczna - stosownie do tematu pracy.

Literatura 1. Lindsay D., Dobre rady dla piszacych teksty naukowe, Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej,
uzupeiniajaca | Wroctaw 1995.

Jednostka L . )
realizujaca Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
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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¢ / . i , .
Sciezka przedmiot wspoiny Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Praktvka kierunkowa Kod przedmiotu MYARS07003
przedmiotu y Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 0 0 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty
wprowadzajace i}

Cele przedmiotu

Praktyka kierunkowa stanowi istotny element przygotowania zawodowego do przysziej pracy. Celem
praktyki kierunkowej jest budowanie wlasnego warsztatu pracy podczas bezposredniej pracy w grupie
kolezenskiej lub w zespole poprzez weryfikacje zdobywanej na studiach wiedzy teoretycznej. Daje
mozliwo$¢ zdobywania osobistych doSwiadczen zawodowych i ksztattowania umiejetnosci praktycznych w
oparciu o0 podbudowe teoretyczna.

Poznanie zakresu obowigzkdw i praw praktykanta. Charakterystyka miejsca odbywania praktyki. Poznanie

Tresci zagadnien organizacyjnych i procesow produkcyjnych i ich charakterystyka w miejscu odbywania praktyki.
programowe | Poznanie i charakterystyka urzadzen technicznych jednostki uzywanych w procesach technologicznych.
Uczestnictwo w realizacji biezacych zadan zawodowych realizowanych w miejscu odbywania praktyki.
Metody
dydaktyczne

Forma zaliczenia

Ocena tygodniowej karty pracy lub dokumentéw spetnienia wymogow

Symbol efektu
uczenia sie

Odniesienie do kierunkowych

Zaktadane efekty uczenia si¢ efektow uczenia sie

zna podstawowe zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w |ARI-W10

EU1 .
automatyce i robotyce
- . . ART_W09

EU2 zna zagadnienia w zakresie zarzadzania jako$cig

. . L . . - . | ART_W09 AR1_U09
EU3 zna i rozumie zasady komunikacji interpersonalnej i spotecznej i potrafi je stosowaé - -

: - . . ART_UT1
EU4 potrafi pracowa¢ indywidualnie i w zespole -
EUS jest gotdw do krytycznej oceny wiasnej wiedzy oraz ciggtego podnoszenia | ARTKO1

kwalifikacji zawodowych

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Ocena tygodniowej karty pracy lub dokumentéw spetnienia wymogéw
EU2 Ocena tygodniowej karty pracy lub dokumentéw spetnienia wymogow
EU3 Ocena tygodniowej karty pracy lub dokumentéw spetnienia wymogow
EU4 Ocena tygodniowej karty pracy lub dokumentéw spetnienia wymogéw
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Wyliczenie Zajecia praktyczne pod kierunkiem opiekuna praktyki 100
RAZEM 100
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 100 4
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 100 4
Literatura | 1. Olejnik A., Nauka i praktyka - staze zawodowe w przedsiebiorstwach. Oficyna Wydawnicza Politechniki
podstawowa | Qpolskiej, Opole, 2011.
Lieratura | 1. Oleksyn T., Zarzadzanie kompetencjami: teoria i praktyka. Oficyna a Wolters Kluwer business,
uzupemniajaca | \Narszawa, 2010.
et | Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania program
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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 ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa s . Kod przedmiotu MYARS07004
orzedmioty Ochrona wiasnosci intelektualnej Rodzz] przedmiots obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 15 0 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 1
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi przepisami z zakresu ochrony wtasnosci intelektualnej w tym wiasno$ci
przemystowej (patentow, wzoréw uzytkowych itp.), prawa autorskiego i praw pokrewnych oraz
nienaruszania cudzych praw wytgcznych.

Wiasno$¢ intelektualna. Zrédta praw wiasnosci intelektualnej. Prawa autorskie i prawa pokrewne.
Przedmiot prawa autorskiego. Podmiot praw autorskich. Autorskie prawa majatkowe. Autorskie prawa
osobiste. Ochrona praw autorskich. Utwor pracowniczy. Wrasnos¢ przemystowa. Wynalazek a innowacja.

Tresci Przedmioty prawa wiasnosci przemystowej (wynalazek, wzér uzytkowy). Ochrona znakéw towarowych,
programowe | wzoréw przemystowych, topografii uktadéw scalonych, oznaczen geograficznych. Uzyskanie patentu.
Budowa zastrzezen patentowych. Postepowanie przed Urzedem Patentowym. Warunki miedzynarodowe;
ochrony. Umowy stosowane w obrocie praw wiasnosci intelektualnej. Wiasnos¢ intelektualna w
dziatalno$ci uczelni. Ustawa o zwalczaniu nieuczciwej konkurencji.
dymﬂ‘;‘gne Wyktad informacyjno-problemowy;

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium

Odniesienie do
Symbol_efe_ktu Zaktadane efekty uczenia si¢ kierunkowych efektow
uczenia si¢ L
uczenia sie
. . o . ART_W10
EU1 rozumie podstawowe pojecia dotyczace ochrony wtasnosci intelektualnej -
EU2 zna i rozumie réznice miedzy prawami wtasnosci przemystowej a prawami prawa | AR1_-W10
autorskiego
EU3 rozpoznaje i klasyfikuje przedmioty prawa wiasnosci przemystowej, prawa | AR1_W10
autorskiego
. . : L . AR1_U05
EU4 rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalno$ci inzynierskiej
EUS analizuje i ocenia dziatalno$¢ inzynierskg oraz mozliwosé jej komercyjnego | AR1-K04

wykorzystania

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zaje, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU4 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU5 Wyktad: jedno kolokwium; W
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Weliczen Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 5
yliczenie - :
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 25
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 20 0,8
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 0 0
toratura 1. Adamcz__ak A (red.), du Vall M., Qchrona wiasnosci intelektualnej, Uniwersytecki O$rodek Transferu
podstawowa | 1 €ChNOlogii Uniwersytetu Warszawskiego, 2010.

2. Ozegalska-Trybalska J., Uchanska J., Kostanski P., Traple E. (red. naukowy), Podrecki P., du Vall M.,



du Vall P., Prawo patentowe, Wolters Kluwer, 2017.
3. Nowak—-Gruca A., Wasno$¢ intelektualna w przedsiebiorstwie, Gdarsk: ODDK Sp. 0.0. Sp.k, 2018.
4. Pyrza A., Poradnik wynalazcy, Urzad Patentowy RP, 2017.

Literatura

1. Michniewicz G., Ochrona wtasnosci intelektualnej, C.H.BECK, 2016.

2. Salomonowicz M., Prawna regulacja komercjalizacji wtasno$ci intelektualnej publicznych szkot
wyzszych, Warszawa: Wolters Kluwer, 2016.

3. Ustawa z dnia 4 lutego 1994 r. o prawie autorskim i prawach pokrewnych (Dz. U. 2017. 880 z pdzn.
zm.).

uzupetniajaca
4. Ustawa z dnia 30 czerwca 2000 r. Prawo wtasnosci przemystowej, (Dz.U.2001 nr 49 poz. 508 z p6z.
zm.).
5. Ustawa z dnia 16 kwietnia 1993 r. o zwalczaniu nieuczciwej konkurenciji, (Dz.U. 1993 nr 47 poz. 211 z
poznn. zm.).
ooy Katedra Mechaniki i Informatyki Stosowanej g Fovene
vy | dr lzabela Senderacka 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¢ /
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa o . . . Kod przedmiotu MYARS07005
orzedrmiotu Podstawy prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej Rodza] przedmioty obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 15 0 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 1
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Przekazanie wiedzy na temat procedur prawnych dotyczacych prowadzenia dziatalnoci gospodarczej, a
takze planowania biznesowego. Przygotowanie do sprawnego poruszania si¢ w obszarze otwierania i
prowadzenia dziatalnoSci gospodarczej, zapoznanie z uwarunkowaniami jej rozwoju i rodzajami
przedsiebiorczosci. Identyfikacja potrzeb rozwijania przedsiebiorczo$ci indywidualnej w procesie tworzenia
przedsiebiorstwa. Wyksztatcenie umiejetno$ci planowania dziatan przedsiebiorczych (poszukiwanie
pomystdéw), nauczanie praktycznego wykorzystania wiedzy o procesie zaktadania witasnej firmy,
przygotowanie planu biznesowego przedsigbiorstwa. Wyksztatcenie umiejetnosci wyszukiwania, analizy i
oceny dostepnych informacji zwigzanych z uruchomieniem i prowadzeniem wiasnej firmy.

Tresci
programowe

Przedsigbiorczo$¢ na $wiecie na przetomie XX i XXI w. Zmiany w sferze technologii, przetomowe
rozwigzania organizacyjne, zmiany preferencji konsumentoéw, skutki globalizacji i konkurencii
miedzynarodowej. Wtasny biznes jako opcja kariery zawodowej po studiach. Cechy i umiejetnosci lideréw
nowych przedsiewzie¢. Od pomystu do uruchomienia biznesu. Jak zidentyfikowa¢ dobry pomyst na
biznes. Zrédta inspiracji. Fazy realizacji przedsiewziecia biznesowego. Biznes plan - definicja i
podstawowe elementy. Technika opracowania biznes planu. Elementy modelu BMC. Zrédta finansowania
przedsiewzie¢ innowacyjnych. Finansowanie nowego biznesu - generalne tendencje. Kredyt bankowy.
Banki a nowy biznes. Fundusze pozyczkowe i fundusze poreczen kredytowych. Srodki na rozwoj
innowacyjnej firmy z funduszy strukturalnych UE. Venture capital. Aniotowie biznesu. Forma prawna dla
nowego przedsiewziecia. System finansowo-ksiegowy. Zespdt zatozycielski, kadry, kultura organizacyjna
firmy. Dziatania zwigzane z wejsciem nowej firmy na rynek. Podstawy prawne zwigzane z zaktadaniem
wiasnej dziatalno$ci gospodarczej (Centralna Ewidencja i Informacja o Dziatalnosci Gospodarczej,
Krajowy Rejestr Sadowy, ePUAP Elektroniczna Platforma Ustug Administracji Publicznej).

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

Odniesienie do
Sﬁ?ztgi:f;ktu Zaktadane efekty uczenia si¢ kierunkowych efektow
€ uczenia si¢
. . L " . ART_W09
EU1 zna i rozumie zasady zaktadania dziatalnosci gospodarcze; -
o L " . ART_W09
EW2 zna zrddta finasowania dziatalno$ci gospodarcze; -
o " . ART_WI
EU3 zna formy prowadzenia dziatalno$ci gospodarcze; o8
. . ART_W09
EU4 zna elementy modelu biznesowego, biznes planu -
- . e - AR1_U05
EUS potrafi identyfikowaé zrddta pomystéw biznesowych -
EUS potrafi analizowa¢ elementy otoczenia i okreslic ich wptyw na funkcjonowanie | AR1-U05
przedsiebiorstwa
. " . . o AR1_K04
EU7 jest gotow identyfikowa¢ cechy skutecznych przedsigbiorcow -
Symbol efektu —_— . I Forma zaje¢, na ktorej
uczenia sie Sposoby weryfikacji efektow uczenia si¢ zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
y |
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
y J
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU4 Wyktad: jedno kolokwium; W




EUS Wyktad: jedno kolokwium; W
EUB Wykiad: jedno kolokwium; W
EU7 Wyktad: jedno kolokwium; W
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Wylczenie Przygotowanie do zaliczenia wyktadu S
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 25
Wskazniki iloSciowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 20 0,8
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 0 0
1. Czemiel-Grzybowska W., Zarzadzanie przedsigbiorstwem. Szanse i zagrozenia otwierania dziatalnosci
gospodarczej, Wydawnicwo Difin, Warszawa 2011.
2. Burns P., Enterpreneurship and small business: start-up growth and maturit, Palgave Macmillan 2010.
Literatura 3. Hisrich R. D., International entrepreneurship, Sage 2013.
podstawowa | 4 Gorowski I. (ed.), General accounting theory: evolution and design for efficiency, Kozminski
Entrepreneurship and Management, Wydawnictwo Akademickie i Profesjonalne, Warszawa 2008.
5. Cieslik J.,: Przedsigbiorczos¢ dla ambitnych. Jak uruchomi¢ wiasny biznes, Wydawnictwa Akademickie i
profesjonalne, Warszawa 2008.
1. Skrzypek J.T., Biznesplan. Model najlepszych praktyk, Wydawnictwo Poltext, Warszawa 2009.
Literatura 2. Osterwalder A., Pigneur Y."Tworzenie modeli biznesowych", One Press, 2012.
uzupeiniajaca | 3, Ries E., Metoda Lean Startup, One press, 2011.
4. Osterwalder A., Pigneur Y."Tworzenie modeli biznesowych", One Press, 2012.
ooy Katedra Mechaniki i Informatyki Stosowanej e Foven
o owala | dr 1zabela Senderacka 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
Specjalnosc / . B . L p.
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Prawo podatkowe Kod przedmiotu MYARS07006
przedmiotu P Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 15 0 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 1
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Zapoznanie z zasadami funkcjonowania polskiego systemu podatkowego. Szczegdlna uwaga zostanie
zwrdcona na podatek dochodowy od 0s6b fizycznych, podatek dochodowy od oséb prawnych, podatek od
towardw i ustug oraz podatek akcyzowy. Celem przedmiotu jest réwniez zapoznanie z formami
opodatkowania dziatalnoci gospodarczej. Studenci w trakcie wyktadu poznajq konstrukcje oraz zasady
§ciggania wymienionych wyzej podatkow. Przedmiot przygotowuje stuchaczy do sprawnego poruszania
sie w zakresie podstawowych podatkéw w polskim systemie podatkowym.

Tresci

Prawne podstawy naktadania obowigzkéw podatkowych w Polsce. Pojecie podatku, rodzaje podatkdw.
Podatek dochodowy od osob fizycznych - przedmiotowy i podmiotowy zakres opodatkowania, zrodta
przychodu, metody ustalania kosztéw uzyskania przychodow, podstawa opodatkowania, skala podatkowa,
tryb i warunki ptatnosci. Uproszczone formy opodatkowania przychoddw i dochodéw osdb fizycznych -

programote ryczatt od przychodow ewidencjonowanych. Podatek dochodowy od oséb prawnych - konstrukcja i zasady
§ciggania. Formy opodatkowania dziatalnosci gospodarczej. Podatek od towardw i ustug. Podatek
akeyzowy. Odpowiedzialno$¢ karna zwigzana z nieptaceniem podatkdw.

ayimome | Wykiad informacyjno-problemowy;

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium

Symbol efektu Odniesienie do
ﬁczenia Si Zaktadane efekty uczenia sie kierunkowych efektow
€ uczenia si¢
EU1 ma uporzgdkowang wiedzg dotyczacg polskiego systemu podatkowego ART_W0S
ma wiedze o powstawaniu zobowigzan podatkowych, potrafi okreslic rodzaj | AR1-W09
EU2 podatkéw, ktérym podlega okre$lony podmiot i moment powstania zobowigzania
podatkowego
EU3 ma wiedze o instytucjach materialnego prawa podatkowego ARIT_WO09
EUd potrafi postugiwa¢ sie podstawowymi aktami prawnymi z zakresu prawa | AR1_U10
podatkowego

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na ktorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EW2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU4 Wyktad: jedno kolokwium; W
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 15
Wyliczenie Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 5
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 25
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 20 0,8
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 0 0
, 1. Ustawa z dnia 26.07.1991 r. o podatku dochodowym od oséb fizycznych (t.j. Dz.U. 2018r., poz. 200 z
Literatura .
podstawowa pozn.zm.)

2. Ustawa z dnia 15.02.1992 r. o podatku dochodowym od 0séb prawnych (t.j. Dz.U. 2017 r., poz. 2343 z




pdzn. zm.)

3. Ustawa z dnia 11 marca 2004 r. o podatku od towaréw i ustug (t.j. Dz.U. 2017 r., poz. 1221 z pdzn. zm.)
4. Ustawa z dnia 6 grudnia 2008 r. o podatku akcyzowym (t,j. Dz.U. 2017 r., poz. 43 z p6zn. zm.)

5. Dowgier R., Prawo podatkowe. Minirepetytorium, Wolters Kluwer, Warszawa 2017.

Literatura

1. Oktaba R., Prawo podatkowe, Wydawnictwo C.H. Beck, Warszawa 2017.

uzupemniajaca | 2 Mastalski R., Prawo podatkowe, Wydawnictwo C.H. Beck, Warszawa 2018.
fg;:‘zﬁgcz Zaktad Ekonomii Menedzerskiej Ef;gramu opracowania
Program dr Mirostawa Laszuk 2019-09-23
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Zalgcznik nr 1 do Zarzgdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia
Specjalnosc / . B . L p.
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa e e Kod przedmiotu MYARS07007
przedmiotu Zarzadzanie jakoscia Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 15 0 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 1
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Wskazanie podstawowych poje¢ dotyczacych jakosci i zarzadzania jako$cig we wspdiczesnej organizacii.
Omowienie wybranych metod badania jako$ci wyrobow i proceséw. Przyblizenie istoty systemowego
zarzadzania jakoScig. Zrozumienie struktury i elementdw systemu zarzadzania jakoscig w organizacji.
Zapoznanie z wymaganiami standardu ISO 9001:2015. Nauczenie tworzenia dokumentacji systemu ISO
9001:2015. Nabycie umiejetnosci postugiwania sie wybranymi narzedziami i metodami zarzadzania
jakoscia.

Jakos¢ - podstawowe definicje i czynniki ksztattujace. Normalizacja, ocena zgodnosci i regulacje prawne w
zakresie jakosci w UE i w Polsce. Systemy zarzadzania jakoscig wedtug ISO serii 9000 (struktura normy
ISO 9001:2015, podstawowe wymagania certyfikacji, istota podejécia procesowego, analiza kontekstu

prongncéwe organizacji i ryzyka w procesach, dokumentowanie systemu jakosci, narzedzia doskonalenia systemu
jakosci). Audytowanie systemu jakosci. Systemy zarzadzania jako$cig w wybranych branzach. Istota
integracji systeméw zarzadzania. Kompleksowe zarzadzanie jakoscig (TQM). Metody i narzedzia
doskonalenia systemu jakosci.
ayimome | Wykiad informacyjno-problemowy;
Forma zaliczenia Wykiad: jedno kolokwium
Sﬁr;\zbe(ﬂi:f;l;[u Zaktadane efekty uczenia sie kierﬁ)r?;;;sylzﬂlzf:ﬁtéw
uczenia si¢

zna zagadnienia w zakresie zarzadzania i ekonomii, w tym zarzadzania jakoscig i | AR1-W09

EU1 podstawowych aspektow zwigzanych z funkcjonowaniem proceséw doskonalenia
jako$ci w przedsiebiorstwie

EU2 zna i rozumie zasady komunikacji interpersonalnej i spotecznej w zakresie | AR1_W09
rozwigzywania problemdw jakosci w przedsiebiorstwie

EU3 potrafi pozyskiwaé informacje zwigzane z zarzadzaniem jako$cig w przedsiebiorstwie | AR1-U02
z literatury, baz danych i innych zrodet oraz integrowac je
potrafi oceni¢ przydatnos¢ wybranych metod i narzedzi zarzadzania jakoscig, | ART-U05

EU4 stuzacych do rozwigzywania prostych zadan dotyczacych probleméw jakosci w
przedsiebiorstwie

EUS potrafi obserwowacé i interpretowaé otaczajace zjawiska dotyczace jakosci produktow | AR1_U0S
i procesdw oraz wykorzystywaé poznane teorie do analizy wybranych probleméw

EUS ART_K04

jest gotéw do myslenia i dziatania w sposob przedsigbiorczy

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
EU4 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU5 Wyktad: jedno kolokwium; W
EUG Wyktad: jedno kolokwium; W
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 5

Udziat w konsultacjach 5




RAZEM 25
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwiazany z zajgciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 20 0,8
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 0 0

1. Hamrol A., Zarzadzanie jako$cig z przyktadami, PWN, Warszawa 2017.
2. Hamrol A., Zarzadzanie i inzynieria jakosci, PWN, Warszawa 2017.

Literatura 3. PN-EN ISO 9001:2015 — Systemy zarzadzania jakoscig — Wymagania, Wydawnictwo PKN, Warszawa
podstawowa 20186.
4. Pacana A., Stadnicka D., Nowoczesne systemy zarzadzania jako$cig zgodne z 1ISO 9001:2015, OW
Politechniki Rzeszowskiej, Rzeszéw 2017.
. 1. tancucki J. (red.), Podstawy Kompleksowego Zarzadzania Jakos$cig TQM, Wydawnictwo Akademii
zupoisinca | EKOnOMmicznej w Poznaniu, Poznar, 2008,
2. Problemy Jakosci, miesiecznik.
oo Katedra Ekonomii i Nauk Spotecznych o
Prograrm dr Urszula Kobylifiska 2019-09-23
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Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow R .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnos¢ / . i , . s
sciozka przedmiot wspdlny Profil ksztatcenia ogdInoakademicki
dyplomowania
Nazwa L. . Kod przedmiotu MYARS07008
przedmiotu Organizacja produkcji Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 15 0 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 1
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Dostarczenie i opanowanie wiedzy podstawowej dotyczacej organizacji produkcji w przedsigbiorstwie.
Zapoznanie z problemami wspoiczesnych technik planowania proceséw produkcyjnych oraz
zaprezentowanie ogdlnych tendencji panujacych w dziatalnosci produkcyjnej. Zapoznanie z mozliwo$ciami
komputerowej integracji procesow wytworczych.

Rola procesu produkcyjnego w dziatalnosci przedsigbiorstwa. Klasyfikacja proceséw produkcyjnych. Typy
produkcii, czynniki wptywajace na wyb6r typu produkcji. Produkcja jednostkowa, seryjna, masowa. Formy i
odmiany organizaciji produkciji. Gniazdowe, liniowe, potokowe i niepotokowe formy produkcji. Mechanizacja
i automatyzacja produkcji, pojecie elastycznosci. Planowanie produkcji; harmonogramowanie |
programowanie. Normatywy sterowania przeptywem produkcji, m.in.: wielko§¢ brakéw produkcyjnych,

pm;[:zf(')we wielkosé serii, wielkos¢ partii produkcyjnych, wspotczynniki przekroczenia norm, stanowiskochtonno$é
(pracochtonnos$¢) jednostkowa wyrobdw. Zarzadzanie zapasami, systemy sterowania zapasami. Systemy
planowania potrzeb materiatowych. Strategia produkcji "doktadnie na czas" JIT. Lean Manufacturing.
Wykorzystanie filozofii KAIZEN. Metody, techniki i narzedzia wspomagajgce JIT: SMED, zasada 5S,
zasada 4M, zasada autonomizaciji (Jidoka), TQM, TPM, TBM, zasada pull, system KANBAN. Podstawowe
informacje dotyczace zintegrowanego, komputerowo wspomaganego wytwarzania (CIM).

ayisrome | Wykiad informacyjno-problemowy;

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium

Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia si¢ efektow uczenia sie
EU1 definiuje proces produkcyjny, klasyfikuje i opisuje rodzaje produkcii ARTI09
EU2 poprawnie identyfikuje normatywy sterowania produkcjg i dyskutuje na tematy | ART_W09
zwigzane z planowaniem produkcii
EU3 zna i analizuje podstawowe problemy organizaciji produkcji ARTI09
EUd zna i rozumie znaczenie nowych koncepcji strategii, technik, metod i narzedzi | AR1-W09 AR1_K04

zwigzanych z organizacjq produkcii i jest gotéw do przedsiebiorczego myslenia

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
EU4 Wyktad: jedno kolokwium; W
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
i Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 5
Wyliczenie ; -
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 25
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 20 0,8
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 0 0
, 1. Duda J., Zarzadzanie rozwojem wyrobow w ujeciu systemowym, Wydawnictwo Politechniki Krakowskiej,
Herala K rakow 2016
podstawowa ’

2. Lewandowski J., Skotud B., Plinta D., Organizacja systeméw produkcyjnych, Polskie Wydawnictwo




Ekonomiczne, Warszawa 2014.

3. Liwowski B., Koztowski R., Podstawowe zagadnienia zarzadzania produkcja, Oficyna Wolters Kluwer,
Warszawa 2011.

4. Pajak E., Zarzadzanie produkcja: produkt, technologia, organizacja, PWN, Warszawa 2010.

Literatura

1. Banaszak Z., Klos S., Mleczko J., Zintegrowane systemy zarzadzania, Polskie Wydawnictwo
Ekonomiczne, Warszawa 2016.

2. Chary S.N., Production and operations management, Tata McGraw-Hill Education, New Delhi 2009.

3. Liker J.K., Droga Toyoty: 14 zasad zarzadzania wiodacej firmy produkcyjnej $wiata, Wydawnictwo MT

uzupetniajaca
Biznes, Warszawa 2005.
4. Szatkowski K., Nowoczesne zarzadzanie produkcjg; ujecie procesowe, Wydawnictwo Naukowe PWN,
Warszawa 2014.
ﬁg;’l,”;j;k; Katedra Zarzadzania Produkcjg Data opracowania programu
oaeowalay | dr hab. inz. Wiestaw Urban, prof. PB 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
Specjalnosc /
Sciezka przedmiot wspodlny Profil ksztatcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Teori . .. inveh dnier Kod przedmiotu MYARS07009
przedmiotu eoria rozwigzywania innowacyjnych zagaanien Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 15 0 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 1
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Zapoznanie z zestawem narzedzi metodyki TRIZ. Nabycie umiejetnosci do tworzenia nowych
innowacyjnych pomystéw i rozwigzywania problemdw inzynierskich.

Przezwyciezanie barier w tworczym rozwigzywaniu problemdw, wektor inercji — jak go pokonac?,
stymulowanie wyobrazni i kreatywnosci, metody identyfikacji i wizualizacji probleméw, metody
generowania nowych pomystéw, przeglad technik tworczego myslenia, historia powstania TRIZ, systemy

proggﬁf(i)we techniczne i ich funkcje. Podsystemy i nadsystemy, ujecie systemowe, prawa rozwoju systeméw
technicznych, dazenie do doskonatosci — Idealny Wynik Koncowy, analiza sprzeczno$ci technicznych i
fizycznych, analiza $rodkébw do pokonania sprzeczno$ci, podstawy usuwania sprzecznosci
technicznych/fizycznych, 40 chwytéw wynalazczych, algorytm rozwigzywania zadan wynalazczych ARIZ.
dymﬂ‘;‘gne Wyktad informacyjno-problemowy;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

Odniesienie do
Sﬁ?zl;?li:f;l;tu Zaktadane efekty uczenia si¢ kierurzjl;c;vg?: ;:;ektéw

. . o ] L AR1_K04
EU1 jest gotéw do myslenia i dziatania w sposob przedsigbiorczy
EU2 jest gotow do identyfikowania probleméw i rozstrzygania dylematéw pojawiajgcych | AR1_K02

sie przy generowaniu nowych rozwigzan technologicznych

. . . . . ART_WOT

EU3 zna i rozumie systemy techniczne oraz ich funkcje -
Eud ART_U02

potrafi pozyskiwaé informacje z réznych zrédet i krytycznie sie do nich odnosié

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
EU4 Wyktad: jedno kolokwium; W
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Wylczenie Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 5
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 25
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 20 0,8
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 0 0
. 1. Ikovenko S. Wspdtczesna Teoria Rozwigzywania Innowacyjnych Zadan, Novosimo Warszawa 2017.
pég:{:xgjla 2. Cempel C., Inzynieria kreatywno$ci w projektowaniu innowaciji. Politechnika Poznariska 2013.
3. Proctor T., Tworcze rozwigzywanie probleméw, Podrecznik dla menedzeréw, GWP, Gdansk 2002.
1. DeBono E., Myslenie rownolegte, Wydawnictwo Prima, Warszawa 1998.
toratura 2. Alder H., Inteligencja kreatywna, Wydawnictwo Amber, Warszawa 2003.
uzpeiajaca | - Kelley T., Littman J., Sztuka innowacii, lekcja kreatywnosci z doSwiadczen czotowej amerykanskiej firmy
projektowej, MT Biznes, Warszawa 2009.
4. Michalewicz Z., Fogel D.B., Jak to rozwigza¢ czyli nowoczesna heurystyka, WNT, Warszawa 2006.
Jednostka Katedra Organizacji i Zarzadzania
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Zatgcznik nr 1 do Zarzgdzenia nr 915 7 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow R .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /

Sciezka roboty mobilne Profil ksztalcenia ogélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . . . Kod przedmiotu MYARS17001
przadmioty Nawigacja robotow mobilnych Rodza] przecmiots obieralny
Formy zajeg i W C L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 15 0 30 0 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty . .
wprowadzajace Ukfady przetwarzania sygnatow w robotyce

Cele przedmiotu

Zapoznanie z podstawowg wiedzg z zakresu nawigacji robotéw mobilnych. Wyuczenie poje¢ z zakresu
nawigacji lotniczej oraz morskiej. Poznanie systeméw uktadéw odniesienia stosowanych w nawigacji
inercjalnej. Nauczenie metod wyrazania orientacji przestrzennej robota mobilnego. Zapoznanie z
zagadnieniami nawigacji inercjalnej oraz metodami lokalizacji wzglednej i bezwzglednej. Przedstawienie
podstawowych systeméw pomiarowych niezbednych w nawigacji robotdw mobilnych. Eulerowskie
przeksztatcenia uktadow wspotrzednych oraz rachunek kwaternionowy. Przygotowanie i wykonanie modeli
symulacyjnych algorytméw nawigacji inercjalnej robotéw mobilnych. Zapoznanie z metodami planowania
toru ruchu i trajektorii robota mobilnego. Opracowanie i analiza wynikéw symulacii.

Tresci
programowe

Wyktad: Podstawowe pojecia z zakresu nawigacji, w tym nawigacji lotniczej i morskiej majace odniesienie
do robotéw mobilnych (jezdzacych, latajacych i ptywajacych). Klasyfikacja nawigacji, jej zadan w
sterowaniu robotem mobilnym. Sposoby realizacji inercjalnych systeméw nawigacyjnych. Pole grawitacyjne
i pole magnetyczne Ziemi. Loksodroma i ortodroma, zastosowanie w nawigacji. Odwzorowania
kartograficzne, parametry nawigacyjne, kierunki geograficzne, pojecie namiaru. Przeglad systeméw
uktadéw odniesienia w nawigacji inercjalnej robota mobilnego. Orientacja przestrzenna robota mobilnego i
parametry jg charakteryzujgce — katy Eulera, cosinusy kierunkowe, kwaterniony. Algorytmy rozwigzywania
rownan orientacji przestrzennej i rownan pozycji. Nawigacja wzgledem punktéw odniesienia naturalnych i
sztucznych - nawigacja terrestryczna. Nawigacja inercjalna, akcelerometry, giroskopy i algorytmy
nawigacyjne bezkardanowych systeméw nawigacyjnych. Poziomowanie zgrubne, doktadne. Centrala
aerodynamiczna i jej zastosowanie w robotach latajacych. Nawigacja radiowa. Nawigacja robotow
mobilnych, planowanie toru ruchu: mapy drogowe, metoda grafu widoczno$ci, diagramy Voronoi, metoda
pél potencjatowych, metoda konturu, metody dekompozycji, sztuczne pola potencjatowe. Laboratorium:
Modelowanie wybranych algorytméw nawigacyjnych w $rodowisku MATLAB/Simulink: modelowanie
obliczen centrali aerodynamicznej, rozwigzywanie réwnan orientacji przestrzennej robota mobilnego
metodg kosinuséw kierunkowych i kwaterniondw, modelowanie operacji na kwaternionach, filtracja
sygnatdw nawigacyjnych z wykorzystaniem filtru Kalmana, rozwigzywanie réwnan pozycji i modelowanie
algorytmu poziomowania, planowanie $ciezki metodg sztucznych pdl potencjatowych.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium

Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i akt

wnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia sig

Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia sie
EUf definiuje podstawowe pojecia z zakresu nawigaciji i systemow nawigacyjnych | AR1_W04 AR1_W06
oraz potrafi je wykorzysta¢ w praktyce
EU2 wymienia i opisuje algorytmy i parametry nawigacyjne, potrafi okresla¢ | AR1_W02 AR1_W06 AR1_UO1
zalezno$ci pomiedzy parametrami nawigacyjnymi
. . T AR1_UO1
EU3 opracowuje modele algorytmow nawigacii inercjaine;
. o - AR1_U04
EU4 opracowuje wyniki symulacji -
o o AR1_U04
EU5 analizuje uzyskane wyniki -

Symbol efektu
uczenia si¢

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Forma zaje¢, na ktorej
zachodzi weryfikacja

EU1

Wyktfad: jedno kolokwium; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych,
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

W L




EUo Wyktfad: jedno kolokwium; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
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 sprawdziandw 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 iloSciowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwiazany z zajgciami o charakterze praktycznym 61 24
1. Ciesielski P., Sawoniewicz J., Szmigielski A., Elementy robotyki mobilnej, Wydawnictwo PJWSTK,
Warszawa, 2004.
teratura 2. Narkiewicz J., Podstawy uktadow nawigacyjnych, WKL, Warszawa, 2000.
podstawowa gb(l)\lsarkiewicz J., GPS - Globalny system pozycyjny: budowa, dziatanie, zastosowanie, WKL, Warszawa,
4. Gasparetto A., Boscariol P., Lanzutti, A., Vidoni R., Path Planning and Trajectory Planning Algorithms: A
General Overview, Springer, 2015.
1. Tchon K. red., Problemy robotyki, T1i T2, OWPW, Warszawa, 2008.
, 2. Noureldin A., Karamat T. B., Georgy J., Fundamentals of inertial navigation satelitte-based positioning
isponaica | @d their integration, Springer, 2012.
3. Gosiewski Z., Ortyl A., Algorytmy bezkardanowego systemu orientacji i potozenia obiektu o ruchu
przestrzennym, Biblioteka Naukowa Instytutu Lotnictwa, Warszawa, 1999.
eosta | Katedra Automatyki i Robotyki Deta opracowania program
E;(r’agézwa}(a) dr inz. Cezary Kownacki 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 ksztalcenia ogodlnoakademicki
yplomowania
Nazwa Kod przedmiotu MYARS27001
przadmioty Automatyka napedu elektrycznego Rodza] przecimiots obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 7
liczba godzin 15 0 30 0 0 0 0 Punkty ECTS 4
sl Napedy elektryczne, Podstawy automatyki

Cele przedmiotu

Zapoznanie z modelami obwodowymi maszyn elektrycznych. Przekazanie wiedzy o typowych
konfiguracjach automatycznych uktadéw napedowych. Zapoznanie z metodami analizy i syntezy prostych
podsysteméw uktadéw napedowych. Przekazanie wiedzy o nowoczesnych trendach w technice
automatycznych ukfadéw napedowych i mozliwosciach wykorzystania nowoczesnych, specjalizowanych
uktadéw mikroelektronicznych. Praktyczne zaznajomienie z obstugg nowoczesnych przeksztattnikowych
uktadéw napedowych z maszynami pradu statego i przemiennego.

Tresci

Wyktad: Modele matematyczne maszyn elektrycznych. Struktura i synteza podsysteméw uktadow
napedowych. Wskazniki jakosci regulacji w uktadach napedowych. Uktady regulacji predkos$ci i potozenia.
Uktady regulacji dwustrefowej. Metody regulacji silnikéw indukcyjnych. Metody odtwarzania strumienia
maszyny asynchronicznej. Metody sterowania maszyng synchroniczna. Przyktady wykorzystania techniki
mikroprocesorowej i specjalizowanych uktaddw mikroelektronicznych w ukfadach napedowych.
Laboratorium: Badanie uktadéw napedowych z silnikami pradu statego i pradu przemiennego. Badanie

programowe | yktadéw napedowych sterowanych przy statlym strumieniu magnetycznym silnika i sterowanym
dwustrefowo. Badanie ukfadu napedowego sterowanego poprzez zmiang napigcia zasilajgcego i
sterowanego czestotliwosciowo. Badanie ukfadu napedowego sterowanego skalarnie i sterowanego
wektorowo lub z bezposrednig regulacja momentu i strumienia (DTC). Badanie systemu regulacji pradu,
systemu regulacji predkosci i systemu regulacji potozenia automatycznego napedu elektrycznego. Badania
podstawowych systemoéw pomiaru parametréw ruchu.

dymﬁ‘;‘iﬁne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sig Qdniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektdw uczenia sie
EUf zna i rozumie modele matematyczne maszyn elektrycznych oraz struktury | AR1-W02
blokowe typowych uktadéw napedowych
EU2 zna i rozumie proces syntezy prostych podsystemow uktadu napedowego AR1WOS
£U3 zna i rozumie proces analizy wiasciwosci prostych podsystemow uktadu | ART-W06
napedowego
EU4 potrafi skonfigurowa¢ i uruchomi¢ wybrany przeksztattnikowy uktad napedowy | AR1_U04
oraz wyznaczy¢ jego podstawowe charakterystyki
potrafi wyznaczy¢ i przeanalizowa¢ wybrane przebiegi sygnatow: pradu, momentu | AR1_UO3 ~ AR1_U04
EUS elektromagnetycznego, predkosci i potozenia w stanach przejSciowych i
ustalonych automatycznego napedu elektrycznego
EUB potrafi przeprowadzi¢ eksperymenty zgodnie z zasadami BHP AR1UZ

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kicrej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EU1 Wykfad: jedno kolokwium; W
EU2 Wykfad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EUd Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
EU5 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 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 iloSciowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 61 24
1. Grzesiak L., Ufnalski B., Kaszewski A., Sterowanie napeddw elektrycznych: analiza, modelowanie,
projektowanie. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2016.
2. Debowski A., Automatyka: naped elektryczny. Wydaw. WNT: Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa,
Literatura 2017.
podstawowa | 3 Bisztyga B., Sieklucki G., Zdrojewski A., Orzechowski T., Sykulski R., Modele i zasady sterowania
napedami elektrycznymi, Krakow: Wydawnictwo AGH, 2014.
4, Zawirski K., Deskur J., Kaczmarek T., Automatyka napedu elektrycznego. Wydaw. Politechniki
Poznanskiej, 2012.

1. Mohan N., Advanced electric drives: analysis, control, and modeling using MATLAB/Simulink, Hoboken:
teratura John Wiley a. Sons, 2014. . o . . . N -
uzupelniajaca gb\meldauer J. Electrical drives: principles, planning, applications, solutions. Erlangen: Publicis Publishing,
3. Seung-Ki S., Control of electric machine drive systems, Hoboken: John Wiley a. Sons, 2011.
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